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(57) Ahstrnet: Tneinvendonrela.es toanau^al^ 

In order to produce the ^^T^ZX^^ (5> * * ^ 

the basic shape thereof consists of a circular section W » 

(5) is disposed upstream in the direction of displacement (r). [FortsetzU ng aufder nachsten Seite] 
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft zunachst ein selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) mit einem 
elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter (14) und einer Abdeckhaube (3), wobei das Geiiit (1) einen von einer 
Kreisform abweichenden Grundriss aufweist Urn ein Bodenstaub-Aufsammelgerfit der in Rede stehenden Art, insbesonderc des zu 
erzielenden Reinigungsergebnisses zu verbessem, wird voigeschlagen, dass der Grundriss sich aus einem Kreisformabschnitt (4) 
und einem, an einem Rechteck orientierten Formabschnitt (5) zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Verfahrrichtung 
(r) vorne ist. 
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Sejbgttjjtijg verfatebargs Rndenstaub-Aufsammelrerat, sowie KomMnation 
pines derartig e n Atifaammelgerates mid einer Basisstation 

Die Erfindung betrifft zunachst ein selbsttatig verf ahrbares Bodenstaub- 
Auf sammelgerat mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammel- 
behaiter und einer Abdeckhaube, wobei das Gerat einen von einer Kreisform 
abweidienden Grundriss aufweist. 

Cerate der in Rede stehenden Art sind als autonome Saugroboter bekannt und 
f inden insbesondere Anwendung im Haushaltsbereich. Demzuf olge sind gerin- 
ge Antriebsleistungen ndtig, so dass in einf achster Weise Speichermedien, wie 
.bspw. Akkumulator-Pakete zur Speisung des elektromotorischen Antriebes 
ausreichen. Hierzu weisen die bekannten Gerate zumeist zwei unabhangig 
voneinander antreibbare Rader auf . Der durch das Gerat auf genommene, bspw. 
auf gesaugte Staub wird in einem gerateseitigen Staubsammelbehaiter auf ge- 
f angen. Weiter ist bekannt, die Gerateteile, wie bspw. den Staubsammelbehaiter 
und die Antriebe mittels einer Abdeckhaube zu uberfangen, um.diese vor von 
aufien angreif enden Kraften, insbesondere StSfien zu schtitzen. 

Im Hinblick auf den zuvor beschriebenen Stand der Technik wird eine techni- 
sche Problematik der Erfindung darin gesehen, einBodenstaub-Aufsammel- 
gerat der in Rede stehenden Art insbesondere hinsichuich des zu erzielenden 
Reinigungsergebnisses zu verbessem. 

Diese Problematik ist zunachst und i -a Wesento dadurch gelSst, dass der 
Grundriss sich aus einem Kreisform, -b^anS rund e am, an einem Rechteck 
ori enHerten Pormabschnitt zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt in 
Verf ahrrichtung vorne ist. Zuf olge dieser Ausgestaltung kann der Reirugungs- 
bereich-der3ereicr,mwd*^ 
S augtW-beigegenuberememkre«^ 
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wie der Kreisf ormabschnitt der erfindungsgemaGen Grundrissausgestaltung 
vergrofiert werden, was zu einem verbesserten Reinigungsergebnis fiihrt. Des 
Weiteren kann zuf olge dieser erfindungsgemSfien Grundrissausgestaltung der 
Reinigungsbereich nahe der in Verf ahrrichtung vorderen Randkante angeord- 
net werden, so dass eine Reinigung bis in Raumecken erreicht werden kann. Es 
wird bevorzugt, dass der an einem Rechteck orientierte Formabschnitt verrun- 
det oder zumindest in den Eckbereichen abgerundet ist, womit eine Verbesse- 
rung der Beweglichkeit des autonom arbeitenden Gerates erreicht wird. In einer 
bevorzugten Ausgestaltung des Erfindungsgegenstandes ist vorgesehen, dass 
das Gerat eine urn eine Horizontalachse drehbare Biirste aufweist und dass die 
Biirste in dem Rechteckabschnitt des Grundrisses angeordnet ist. Diese Biirste 
-ist iiber einen gesonderten Elektromotor antreibbar. Dertkbar ist hierbei, die 
Biirste zur Ausbildung eines reinen Kehrgerates zu nutzen. Dariiber hinaus be- 
steht jedoch auch die MOglichkeit diese elektromotorisch angetriebene Biirste in 
einem Saugger&t zu integrieren, dies bei Anordnung der Biirste im Bereich des 
Saugrnundes. Um eine verbesserte Rand- und Eckreinigung zu erzielen, wird 
weiter vorgeschlagen, dass das Ger&t weiter zwei, orientiert an einer vertikalen 
Achse umlaufende Kehrbiirsten aufweist Diese sind zunachst so positioniert, 
dass deren Biirstenkorper innerhalb des GerStegrundrisses liegen, die Borsten 
bzw. Borstenabschnitte hingegen fiber den Grundriss hinausragen. Hierbei 
kommen bevorzugt weiche Borsten zum Einsatz, welche sich der Wand bzw. 
Randkontur anpassen und nicht storend auf das Fahrverhalten bzw. Reaktions- 
verhalten des Gerates einwirken. Weiter wird bevorzugt, dass die Kehrbiirsten 
vorderen Eckbereichen des Rechteckabschnittes des Grundrisses zugeordnet 
angeordnet sind und hierbei drehrichtungsmafiig so eingestellt sind, dzn die. 
Borsten den Schmutz vom Rand bzw. aus der Ecke in die Mitte - das he. ..t uvi 
Bezug auf die vordere Randkante des Gerates von aufien nach innen - in Rich- 
tung auf die um eine Horizontalachse drehende Biirste transportieren. Letztere 
bef Srdert hiernach den Staub bzw. Schmutz in den Sammelbehalter. Durch 
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Neigung der Drehachse einer Kehrbxirste in Verf ahrfichtung wird das Kehrer- 
gebnis weiter verbessert. 

Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub- Aufsarnmelgerat, vorzugsweise 
selbsttatig verfahrbares Bodenstaub- Aufsammelgerat mit einem elektromotori- 
schen Antrieb, einem Staubsammelbehalter und einer Abdeckhaube, sowie ei- 
ner Biirste, die auf grund ihrer Drehung die Staubteile in einer bestirnmten Wur- 
frichtung in das Staubsammelbehaltnis befordert, wobei zugeordnet zu der 
Biirste eine an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe vorgesehen ist. 
Um ein Bodenstaub-Aufsammelgerat der in Rede stehenden Art verbessert 
auszugestalten, wird vorgeschlagen, dass die Rampe in Wurfrichtung aus- 
'weichbar angeordnet ist. Zufolge dieser erfmdungsgemafien Ausgestaltung 
Hegt die einer Kehrschaufel gleichende Rampe auf aUen bekannten B6den mit 
verschiedenen H6hen bzw. unterschiedlichen Beschaff enheiten auf. Gleichzei- 
tig ist durch die erfmdungsgemafie Ausgestaltung erreicht, dass die Rampe sich 
nicht an Hindernissen verhakt. Durch die ausweichbare Anordnung ist der 
standige Kontakt zum Boden gewahrleistet, wobei weiter ein konfliktloses 
Uberwinden von Hindernissen ermoglicht ist. Eine derartige Anordnung der 
Rampe ist sowohl bei selbsttatig verf ahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgeraten 
als auch bei Bodenstaub-Aufsammelgeraten wie Kehrgerate, die handgefOhrt 
sind, wobei weiter die Biirste mittels Reibung oder mittels Elektromotoren an- 
getrieben wird, denkbar. So ist diese erfindungsgemafie ausweichbare Anord- 
nung der Rampe bei einem Reinigungsgerat gemafi der DE 44 14 683 Al denk- 
bar. 

Die Erfindung betrifft des Weiteren ein selbsttatig verfahrbares Bodenstaub- 
Aufsammelgerat mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammel- 
behalter und einer Abdeckhaube. Um ein Aufsammelgerat der in Rede stehen- 
den Art derart in vorteilhafter Weise weiterzubilden, dass eine verbesserte Rei- 
nigung in Rand- und Eckbereichen erzielt wird, wird vorgeschlagen, dass das 
VGN265 098 24158N1DE mue/pau/g 6. September 2002 
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Gerat als Kehreinheit ausgebildet ist mit einer urn eine Horizontalachse drehba- 
ren Biirste, die von zwei, orientiert an einer Vertikalachse drehenden Kehrbiir- 
sten belief ert wird. Bei den bekannten Genften besteht grundsatzlich ein Kon- 
flikt zwischen der Beweglichkeit des autonpm arbeitenden Gerates und der Fa- 
higkeit in Ecken und an Kanten zu reinigen. Die erfindungsgemafie Losung be- 
steht aus einer Anordnung von drei Bursten, wobei zwei an einer Vertikalachse 
orientiert drehbare Kehrbiisten den Schmutz aus Rand- und Eckbereichen in 
Richtung auf die urn eine Horizontalachse drehbare Biirste transportieren. 

Auch betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merk- 
rnalen des Oberbegriffs des Anspruchs 6, wobei die Abdeckhaube an den weite- 
4en Gerateteilen mittels dezentral angeordneter Federn abgestutzt ist. Diese 
Haubenabf ederung dient zum Einen zum Abf angen von, von aufien eingeleite- 
ten KrSften, bspw. StSfien. Des Weiteren bieten diese Federn die MSglichkeit 
eines Absenkens der Haube bei etwa vertikaler Beauf schlagung. So kann bspw. 
die Abdeckhaube vollstandig gegen die Federkraft bis zum FuJSboden absinken 
und somit aufiere Belastungen vollstandig auffangen. Die GerSte-Innenteile 
bleiben unversehrt Um eine verbesserte Halterung der Abdeckhaube an dem 
Geratechassis zu erreichen, wird vorgeschlagen, dass drei Federn vorgehen 
sind, welche weiter bevorzugt und bezogen auf den Grundriss des Gerate- 
Umf angs gleich verteilt sind. Denkbar ist auch die Anordnung von vier Federn. 
Zuf olge dieser Ausgestaltung ist auch eine horizontale Verschiebung der Ab- 
deckhaube bei StOfien nach Hinderniskontakt erlaubt, wobei ein Sensor oder 
Schalter ausgelost wird, der die Stofirichtung anzeigt Als besonders vorteilhaft 
erweist sich zudem, dass durch die erfindungsgemafie Anordnung der Federn 
eine Horizontalverschiebung der Abdeckhaube unabhangig von der Einwirk- 
h6he der die Abdeckhaube beauf schlagenden Kraft erm5glicht ist. Beztiglich 
der Sensoren k6nnen hierbei Bandschalter, Mikroschalter, Reed-Kontakt oder 
auch Hall-Seiisoren Anwendung findeiL Es ist hier durch eine f ehlerfreie Hin- 
derniserkennung erreicht. Die ennittelte Stofirichtung wird ausgewertet, wo- 
VGN 265 098 24158N1DE mue/pau/g 6. September 2002 
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nach das autonome Gerat in seiner Verf ahrrichtung korrigiert wird. Zuf olge der 
erfindungsgemafien Ausgestaltung konnen Hindernisse mit hoher Empfind- 
lichkeit erkannt werden. 

Des Weiteren betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den 
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 6. Um ein Aufsammelgerat der in 
Rede stehenden Art insbesondere hinsichtlich der Staubaumahme verbessert 
auszugestalten, wird eine, um eine Horizontalachse laufende Burste vorge- 
schlagen, die den aufgesammelten Staub in einen geratefesten Staubsammelbe- 
halter wirft Zuf olge dieser Ausgestaltung ist das Auf sammelgerat zunachst als 
Kehrgerat ausgebildet. Denkbar ist jedoch audi die weitere Anordnung eines, 
yoie Reinigung unterstutzenden Sauggeblases. Die Burste ist iiber einen Elek- 
tromotor antreibbar und ragt mit ihren Borstenendabschnitten uber die Bo- 
denunterseite des Gerates nach unten hinaus, wodurch eine kehrende Wirkung 
auf den zu pflegenden Boden erreicht wird. 

Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merk- 
malen des Oberbegriffs des Anspruches 6, wobei hier zur Erzielung eines ver- 
besserten Reinigungsergebnisses vorgeschlagen wird, dass in einem Staubzu- 
fuhrkanal zu dem Staubsammelbehalter eine StaubdurchsatzkontroUe vorgese- 
hen ist. Zuf olge dieser Ausgestaltung wird die durch die Burste vom Boden 
auf genommene und durch direkte Kraft-/ Impulseinwirkung beschleunigte 
Schmutzmenge erf asst. Der ermittelte Wert kann bspw. zur Anderung der 
Verhaltensstrategie des selbsttatig verf ahrbaren Auf sammelgerats ftthren. 

Die Erfindung betrifft zudem ein Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den 
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches 6, wobei eine Abgrund- und/oder 
Hinderniserkennung vorgesehen ist. Um hier ein verbessertes Bo- 
denstaub-Aufsammelgerat der in Rede stehenden Art anzugeben, wird 
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vorgeschlagen, dass zur Abgrund- und/ oder Hindemiserkennung eine Infra- . 
rot-Lichtschranke dient. 

Auch betrifft die Erftodung em BodenstaubAufsammelgerat nach den 

Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches6, mit etaem, das Bo- 

denstaub-Aufsammelgerat zusammen nut der Abdeckhaube vom Boden d>- 

stanzierenden Fahrwerk, wobei die Abdeckhaube bei Brreichen einer vorgege- 
benenBelastungaufdemBodenaufsitzt.UmemBod^ub-Aufsanundgetat 

der in Rede stehenden Art dahingehend verbessert auszugestalten, dass be: 
vergleichsweise geringer Bauhbhe weiterhin die Abdeckhaube bei Erreichen 
einer vorgegebenen Belastung au£ dem Boden aufsetzen karm, wtrd vorge- 
"schlagen, dass das Fahrwerk relativ zu der Abdeckhaube federnd aufgehangt 
ist derart, dass die Feder im Stone einer Verringerung des Abstendes der Ab- 
deckhaube zu dem Boden bei Oberschmiten eines SchweUwertes anspricht. Dre 
Abdeckhaube ist hierbei bevorzugt gegenttber dem Chassis des Aufsammelge- 
rsts to Verdkalrichtung nicht oder nur urn etaen gegenttber der Bodenfreihert 
gertogeren Betrag verlagerbar. Das Absenken der Abdeckhaube auf den Boden 
erfolgt durch Etowartsverlagerung des Fahrwerks to das Chassis bei Ober- 
schreiten etoes Feder-Schwellwertes. 

Die vorgenannten erftodungsgemafien Losungen stod sowohl fur sich als Eto- 
zellosungen wesentlich, jedoch darQber htoaus auch mitetoander kombinierbar. 
Auch die nachstehend aufgeftthrtenweiteren erftodungsgemafien Vorschlage 
zur Verbesserung etoes Bodenstaub-Aufsammelgerats stod jeweils for sich we- 
sstifc Is auch unteretoander kombinierbar und dartlber htoaus mit jedem 
eipzdnenoder mehreren der vorgenannten Erftodungenkombmierbar. 

So wird weiter vorgeschlagen, dass bei Erreichen des SchweUwertes die Ab- 
deckhaube zifolge etoes sof ortigen Nachgebens der Feder zur Auflage auf den 
Boden kommt. DiesbeztigUch kann eine Feder mit einer entsprechenden Fe- 
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dercharakteristik zum Einsatz kommen, welche Federcharakteristik so ausge- 
legt ist, dass bei Oberschreiten des vorbestirnmten SchweUwertes schlagartig 
das Fahrwerk einfahrt zufolge dessen die Abdeckhaube auf dem Boden zur 
Auflage kommt Alternativ kann die Fedey auch eine Blattf eder sein, welche 
aus einem profflierten -bombierten- Metall- bzw. Stahlblech geschnitten ist and 
im Querschnitt eines spharische Auswolbung aufweist, womit eine Knackf eder 
gebildet ist, welche bei Grenzbelastung, d. h. bei Oberschreiten eines SchweU- 
wertes schlagartig anspricht. Zuf olge der durch die spharische WSlbung vor- 
gegebene Federcharakteristik ist eine ttberf allwirkung erzielt Urn bei einem 
mSglichst grofien Belastungszustandsbereich des Aufsammelgerats den die 
Biirste antreibenden Elektromotor samt Kraftttbersetzungseinrichtung vor 
^6berbeanspruchung oder sogar Zerstorung zu schiitzen; sowie die Leistung des 
Elektromotors konstant zu halten, wird vorgeschlagen, dass die Biirste an einer 
Wippe h6henveranderbar gelagert ist. Zufolge dieser Ausgestaltung ist eine 
Selbstentlastung bei erhahter Reibung erreicht. So wird bei erhohtem Wider- 
stand an der Biirste diese entgegen der Schwerkraft entlastet. Bei weniger Wi- 
derstand an der Biirste ist die Entlastung entsprechend geringer. Beziiglich 
dieses erfindungsgemafien Konzepts der Selbstentlastung bei erhShter Reibung 
wird auf die DE 29 46 731 verwiesen, deren Inhalt hiermit vollinhaltUch in die 
Off enbarung vorliegender Erfindung mit einbezogen wird, auch zu dem Zwek- 
ke, Merkmale dieser Patentanmeldung in Anspriiche vorliegender Erfindung 
mit einzubeziehen. In vorteilhafter Weise ist vorgesehen, dass bei einem Bo- 
denstaub- Auf sammelgerat mit zwei an einer Vertikalachse orientiert drehenden 
Kehrbursten auch diese an der Wippe hohenveranderbar angeordnet sind, 
womit auch im Bereich dieser EcVKeMrirsten das Konzept der Selbstentla- 
stunggreift So istbevorzr^dassso^ die Kehrbursten als auch die Biirste 
an einer gemeinsamen Wippe gehaltert sind, wobei weiter die Achse des die 
Biirste antreibenden Elektromotors horizontal angeordnet ist und mit einer 
Drehachse der Wippe zusammenf aUt Bevorzugt liegt hierbei der Elektromotor 
in Verf ahrrichtung des Aufsammelgerats hinter den Biirsten 
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Weiter ist vorgesehen, dass Bfirsterabschnitte der Kehrbursten fiber eine durch 
die Abdeckhaube vorgegebene Randkontur des Gerates hinausragen So kann 
eine Anordnung der Kehrbursten bei einer Abdeckhauben-Gnindrissform, wel- 
che von einer Kreisform abweicht, in den, in Verfahrrichtung vorderen Eckbe- 
reichen angeordnet sein. Denkbar ist diesbeztiglich jedoch auch eine kreisrunde 
Grundrissausgestaltung der Abdeckhaube. Wesentlich hierbei ist, dass zumin- 
dest der BfirstenkSrper innerhalb der Geratekontur liegt und nur die Borsten 
bzw. Borstenabschnitte fiber diese Kontur hinausragen. Bei einer bevorzugten 
Anordnung von weichen Borsten, welche sowohl seitlich als auch nach vorne 
iiber den Grundriss des Gerates hinausragen, werden Wendigkeit und Mobili- 
4at des autonomen Gerates nicht negativ beeintrachtigt. Die fiber die Geratekon- 
tur hinausragenden Borstenabschnitte erf assen den Schmutz auSerhalb der Ge- 
ratekontur und transportieren diesen in die Mitte in Richtung auf die urn die 
Horizontalachse drehbare Bfirste, welch letztere bevorzugt den Bodenstaub in 
einen geratefesten Staubsammelbehalter wirft. Als besonderes vorteilhaft er- 
weist sich diesbezuglich, dass die Bfirste und die Kehrbursten gemeinsam rnit- 
tels eines Elektromotors angetrieben werden. So kann zur Momenten- 
Crbertragung ein Getriebe vorgesehen sein. Bevorzugt wird jedoch eine Ausge- 
staltung, bei welcher der Elektromotor die Bfirste antreibt und die Kehrbursten 
mittels durch die Bfirste angetriebener Transmissions-Riemen angetrieben wer- 
den. Zufolge dessen ist eine Synchronisation der Kehrbursten und der Bfirste 
erreichbar. So ist weiter vorgesehen, dass die Kehrbursten mit einem 
Verhaltnis zu der Bfirste unterschiedlicher Drehzahl umlaufen. Bevorzugt 
wird diesbezuglich ein t)bersetzungsverhaltnis von Bfirste ?n£ Kehrbiixs^.n 
von 3 bis 15 zu 1, wobei weiter der Abtrieb auf die Kehrbfirst^Ti so gsw.ihic ).:■-, 
dass diese gegensinnig tun ihre Drehachsen tunlaufen, so dass - bezogen auf 
eine in Verfahrrichtung vordere Randkante des Gerates - die Kehrbursten von 
aufien nach inhen in die Mitte arbeiten. Um das Kehrergebnis in Ecken oder 
Kanten, bspw. entlang von Fufileisten oder dergleichen, weiter zu verbessern, 
VGN265 098 24158N1DE mue/pau/g 6. September 2002 
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ist vorgesehen, dass die Drehachse einer Kehrburste in Verfahrrichtung geneigt 
ist. 

Urn eine Anpassung der Burste bei unglefchmafiigen Bodenbelagen oder beim 
ttbergang von einem Bodenbelag zu einem anderen Bodenbelag zu bieten, wird 
vorgeschlagen, dass die Biirste in einem, urn eine horizontale Achse bewegli- 
chen Bodenteil aufgenommen ist. Zufolge dessen ist eine HShenanpassung der 
Biirste mitsamt dem zugeordneten Bodenteil erreichbar. Es ist somit stets eine 
optimale Anpassung der Burstenhohe an die Gegebenheiten erzielt. Zudem 
wird vorgeschlagen dass das Bodenteil eine gegemiber dem Bodenteil nach 
unten vorragende Rampe aufweist, welche kehrblechartig die durch die Burste 
'abgeworfenen Schmutz- und Staubpartikel in den Staubsammelbehalter leitet. 
Als besonders vorteilhaft erweist sich hierbei, dass die Rampe zu der Burste bin 
aus dem Bodenteil auswachst. Eine optimale Anpassung und somit ein verbes- 
sertes Reinigungsergebnis wird des Weiteren dadurch. erreicht, dass die Rampe 
relativ zu dem Bodenteil beweglich ist, so dass sich diese je nach Gegebenheiten 
mehr oder weniger aus dem Bodenteil heraus- oder zuruckverlagert. Als be- 
sonders vorteilhaft erweist sich eine Ausgestaltung, bei welcher die Rampe zu- 
satzlich oder alternativ relativ zu der Burste beweglich ist Audi ist vorgesehen, 
dass die Rampe in Verfahrrichtung gesehenhinter der Burste angeordnet ist, so 
dass die entgegen der Verfahrrichtung nach hinten abgeworf enen Partikel ttber 
die Rampe in den Staubsammelbehalter gelangen. Die erwahnte in Wurfrich- 
tung ausweichbare Anordnung der Rampe kann dadurch gelbst sein, dass die 
Rampe mehrteilig gebildet teleskopartig oder lamellenartig in Wurfrichtung 
zusarnmengeschoben bzw. entgegen der Wurfrichtung, bspw. federunterstatzt, 
ausgezogen wird. Vorgeschlagen wird cUesbezuglich welter, dass die Rampe 
urn eine Drehachse verschwenkbar ist, wobei sich als besonders vorteilhaft er- 
weist, wenn die Drehachse der Rampe mit einer Biirstenachse zusammenfallt. 
Die Rampe wird somit im vorderen Bereich derselben auf einer definierten 
Bahn gefiihrt, wodurch eine Kollision mit der Burstes ausgeschlossen ist. Be- 
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vorzugt wird diesbeztiglich weiter, dass die Rampe gegen Federkraft aus- 
weichbar ist Die Feder der Rampe kauri hierbei in die Rampenflache integriert 
angeordnet sein, wobei beziiglich einer bevorzugten Ausgestaltung vorge- 
schlagen wird, dass die Rampe jedenf alls in ihrem f ederbaren Teil aus einem 
f olienartig diinnen Bandelement gebildet ist. Letzteres kann ein f olienartig 
dunnes Metallelement sein. Bevorzugt wird jedoch, dass das Bandelement eine 
Kunststofff olie mit flexiblen Eigenschaften ist Dieses f ederbare Bandelement 
drilckt die freie, den zu pflegenden Boden kontaktierende Schauf elkante in der 
Art einer vorgespannten Biegef eder in Richtung der Biirste nach vorne. Im 
vorderen Randbereich ist das Bandelement bevorzugt seitlich an Gleitschuhen 
befestigt, die wiederum drehbar urn die Burstenachse gelagert sind. Die freie 
'tlampenkante ist bevorzugt eine verschleifiresistente Metall- oder Kunst- 
stoffkante. Bei einer Ausbildxmg des Bandelementes aus Kunststofffolie weist 
diese eine Dicke von 0,5 bis 1,5 mm auf . Fahrt das Auf sammelgerat im Betrieb 
iiber eineu Teppich- oder Hartboden, so driickt die Kunststofffolie die Schau- 
f elkante der Rampe immer mit leichtem Druck bedingt durch die Vorspannung 
auf den Boden. Bei hohen Teppichen taucht die Rampe weit ein, wodurch die 
Gleitschuhe weit nach hinten gedreht werden. Die Anpresskraft ist in diesem 
Fall maximal. Bei Hartboden taucht die Rampe weniger weit ein, womit die 
Gleitschuhe entsprechend wenig nach hinten gedreht werden. Die Anpress- 
kraft ist in diesem Fall geringer. Die Rampe ist so ausgelegt, dass sie audi bis 
zu 4 mm in Vertiefungen eintauchen kann, ohne darin hangen zu bleiben. In 
einer Weiterbildung des Erfindungsgegenstandes ist vorgesehen, dass die 
Staubdurchsatzkontrolle aus einer Infrarot-Lichtschranke besteht. Diese ist im 
Bereich des zu dem StaubsammelbehSlter fiihrenden Staubzufiihrkanals ange- 
ordnet und zahlt innerhalb eines vorgegebenen Zeitf ensters von 0,5 bis 
2 Sekunden die, die Lichtschranke passierenden Staubpartikel. Das Mefiergeb- 
nis kann zur Anderung der Verhaltensstrategie des selbsttatig verf ahrbaren 
Bodenstaub-Sammelgerats fuhren. So ist vorgesehen, dass ein ermittelter hoher 
Staubdurchsatz im Sinne eines wiederholten Abf ahrens der den erhOhten 
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Staubdurchsatz erbracht habenden Fahrtstrecke ausgewertet wird. Bin erhoh- 
ter Staubdurchsatz ist mit einem erhohten Verschmutzungsgrad des in diesem 
Moment abgefahrenen Bodenbereichs verbunden. Ober die MdSauswertung 
wird das Aufsammelgerat veranlasst, diesen zuvor bereits gekehrten Bernch 
nochmals abzuf ahren. Um den Hektromotor der Buzste bspw. bei einem Blok- 
kieren Oder einer Oberlastung der Bttrste zu schtttzen, ist wetter vorgesehen, 
dass der Motorstrom des die Bttrste antreibenden Hektromotors zur Auswer- 
tung herangezogen ist und dass in Abhangigkeit des Motorstroms eine Ande- 
rung der Verfahrroutine des Bodenstaub-AufsammelgerSts erfolgt. In einfach- 
ster Weise ist eine Oberschreitung des Motorstroms durch Oberwachung der 
Spannung detektierbar. Bin Oberlastbetrieb des Hektromotors kann durch 
/zwei Zustande ausgelost werden. Zum einen blockiert die Bttrste vollig und 

abgefangen werden, mdem bei einer Erhehung des Motorstroms um einen gro- 
fien Wert die Bttrste nach einer vorgegebenen -tarzen- Zeit abgeschaltet wud. 
Bei einer starken mechanischen Beanspruchung wird die Bttrste ausgeschaltet, 
wenn der Strom eine vorgegebene Zeit lang ttber einem erhohten &enzwert 
Uegt BeibeidenLttsungenwttddiet^rlasrangdesHektromotorsverhindert. 
Da der Emschaltstrom des Hektromotors deutUch ttber den Grenzwerten Uegt, 
wird die Cfcerwachung beim Einschalten des Hektromotors unterbunden. 
Wickelt die Bttrste bspw. Fransen oder ein Kabel auf, so wird dieser Zustand 
Ober den Motorstrom erkannt, wonach das Bodenstaub-Aufsammelgerat ge- 
eignet auf dlese Situation reagiert, um die Blockierung auf zuheber, Dies w*d 
bspw dadurch gelost, dass bei unzulSssig erftfhtem Motorstrom ein Zurttck- 
fahren des Bodenstaub-Aufaammelgerate erfolgt Hierbei erfolgt bevorzugt 
auchemeDrehungderBttrstemderderttbUchenBearbeitungsrichtung^ 

gen^esetzter Orebrichtung, womit aufgewickelte Fransen oder Kabel wieder 
freigegeben werden kSnnen. Sofem dies nttht gelingt und die Bttrste mit auf- 
gewickeltemTCabel oder Frarsen wieder einschaltet, wird dies ttber die vorge- 
sehene Hektronik schneU erkannt, um hiernach die Kraft an der Bttrste so ge- 
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ring wie ntfglich zu halten, urn ein weiteres Verklemmen zu verhindern. Hier- 
fur wird zusatzlich der Einschaltstrom des Motors iiberwacht. Aus diesem 
Grund teUt sich die Uberwachung in zwei Teile, das Einschalten und den Be- 
trieb. Der Einschaltstrom ist in beiden Situational -Burste blockiert oder ist 
frei- bis zu einem bestimmten Zeitpunkt gleich. Demnach muss als erstes dieser 
Zeitpunkt bestimmt werden. Ein einzelner Mefiwert ist aber auf grund von 
Schwankungen des Stroms als Entscheidungsgrundlage ungeeignet, weshalb 
eine Summenbildung uber einen bestimmten Zeitraum, der so kurz wie mog- 
lich gehalten ist, bevorzugt wird. Das Ergebnis ist eine Uberwachung des An- 
laufstroms. So ist vorgesehen, dass zunachst die Burste eingeschaltet wird und 
hiemach bspw. 45 Millisekunden abgewartet wird. Hiernach wird fur bspw. 
A Millisekunden die Summe des Stroms mit vorgegebener Abtastfrequenz ge- 
bildet und das Ergebnis mit einem Grenzwert verglichen. Die Summenbildung 
und der Vergleich dauern ca. 6 Millisekunden. Demnach dauert die gesamte 
Uberwachung ca. 31 Millisekunden. Da ein Relais, welches die Burste schaltet, 
eine EinschaltverzOgerung von ca. 10 Millisekunden und eine Ausschaltverzo- 
gerung von ca. 5 Millisekunden besitzt, ist die Burste wahrend dieses Vorgan- 
ges fur ca. 20 Millisekunden eingeschaltet. Davon 10 Millisekunden wahrend 
der Uberwachung und 5 Millisekunden auf grund der AusschaltverzOgerung 
des Relais. Vorgeschlagen wird diesbezuglich weiter, dass beginnend mit ei- 
nem Schwellwert des erfassten Motorstroms ein Zeitfenster ausgelSst wird, in- 
nerhalb dessen eine weitere Erhohung des Motorstroms als AuslOseereignis fur 
ein Zuriickfahren des Bodenstaub-Aufsammelgerats herangezogen wird. 

Zudem betrifft die Erfindung eine Kombination eines selbsrtatig verf ahrbaren 
Bodenstaub-Aufsammelgerates mit einem elektromotorischen Antrieb, einem 
Staubsammelbehalter und einer Abdeckhaube, und einer Basisstation, welche 
mit dem Aufsammelgerat nach dem Sender-/Empf anger-Prinzip gekoppelt ist. 
Urn eine Kombination der in Rede stehenden Art in vorteilhafter Weise zu ver- 
bessern, wird vorgeschlagen, dass die Basisstation einen gesondert verwendba- 
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ren Staubsauger aufweist und dass das Aufsammelgerat als Kehrgerat ausge- 
bildet ist. Die Basisstation weist somit neben der ablichen Funktion als Park- 
platz und Ladestation fur das autonom arbeitende Bodenstaub-Aufsam- 
melgerat audi eine Entleerungsstation auf , wozu mittels des an der Basisstation 
vorgesehenen Staubsaugers der Staubsammelbehalter des als Kehrgerat ausge- 
bildeten Auf sarnmelgerates ausgesaugt wird. Denkbar ist hierbei eine Losung, 
bei welcher der Staubsauger der Basisstation in einem Stand-By-Betrieb ver- 
weilt und das lediglich kehrende Arbeiten verrichtende Aufsammelgerat beim 
Andocken an die Basisstation einen Kontakt zur Inbetriebnahme des Staubsau- 
gers auslSst. Als besonders vorteilhaft erweist es sich, wenn der Staubsauger 
ein iiblicher Haushaltsstaubsauger ist, welcher gegebenenf alls iiber entspre- 
-chend ausgeformte Adapter mit der Basisstation gekoppelt wird, so dass dieser 
Staubsauger auch in iiblicher Weise zur Boden- oder Oberbodenreinigung ge- 
nutzt werden kann. Das Boderistaub-Aufsammelgerat kann alternativ oder 
auch kombinativ hierzu eine Schnittstelle zum direkten Absaugen ohne Basis- 
station aufweisen. Um sicherzustellen, dass das autonom arbeitende Aufsam- 
melgerat sicher die Basisstation erreicht, dient letztere als Landmarke. Diesbe- 
ziiglich sind Losungen bekannt, bei welchen eine Landmarke ein Signal, wel- 
ches vom autonomen Gerat empfangen und ausgewertet werden kann, sendet 
Diesbezttglich sind optische Landmarken, welche mit Infrarot-Ucht, Laser oder 
sichtbarem Licht arbeiten, und UltraschaU-Landmarken bekannt. Beide L6sun- 
gen haben den Nachteil, dass das Signal der Landmarke von Hindernissen, wie 
Wande, Gegenstande usw., abgeschattet wird. Somit kann die Basisstation nur 
dann sicher angef ahren werden, wenn ein direkter geradliniger Kontakt zum 
autonomen Gerat r %teht Br&iclu -gsgemalg ist eine Landmarke vorgesehen, 
welche mittels eine: a Straiten elekrr. .magnetische Wellen aussendet. Die mit Hil- 
fe eines Schwingkreises erzeugten und durch eine Antenne gesendeten Wellen 
durchdringen die meisten Hindernisse und sind somit weitestgehend sicher vor 
Abschattung.'Da die elektromagnetischen Feldlinien, die dem autonomen Gerat 
zur Orientierung dienen sollen, iiber keinen linearen Verlauf verfugen, muss 
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das autonome GerSt seine Verhaltensweise an der Form des Feldes ausrichten 
Mit Hilfe einer Kombination axis leistungsfahiger Landmarke und sinnvoller, 
jedoch einfacher Verhaltensweise wird das autonome Gerat in die Lage ver- 
setzt, die Basisstation auch dann zu finden, wenn Hindernisse den direkten 
Weg versperren. Das autonome GerSt besitzt hierzu eine oder zwei Empfangs- 
antennen mit deren Hilfe die Ausrichtung der magnetischen Feldlinien ermit- 
telt werden kann. Das autonome Gerfit orientiert sich beim Zuriickf ahren zur 
Basisstation, die den Sender enthalt, an den Feldlinien in dem das GerSt entwe- 
der den Feldlinien f olgt - f ahren in Richtung des stfirksten Signals senkrecht 
zu diesen fahrt oder eine gemischte Strategie einsetzt Trifft das autonome Ge- 
rat auf ein Hindernis, greift eine sensorunterstutzte Verhaltensstrategie, die das 
/Umf ahren des Hindernisses ermSgJicht. Anschliefiend Wird der Weg zur Basis- 
station f ortgesetzt. 

Die Erfindung betrifft weiterhin eine Kombination nach den Merkmalen des 
Oberbegriffs des Anspruchs 40. Urn eine Kombination der in Rede stehenden 
Art in vorteilhafter Weise zu verbessern, wird vorgeschlagen, dass die 
Basisstation als Raumluftreinigungsgerat mit einer Andockkupplung fur 
das Bodenstaub-Aufsammelgerat ausgebildet ist Ein derartiges, mit einem 
gesondert verwendbaren Staubsauger kuppelbares Raurrduftreinigungsgerat 
ist aus der DE 44 14 871 Al bekannt. Der Inhalt dieser Patentanmeldung 
wird hiermit vollinhaltlich in die Offenbarung vorliegender Erfindung mit 
einbezogen, auch zu dem Zweck, Merkmale der Patentanmeldung in An- 
spriiche vorliegender Erfindung mit einzubeziehen. Dieses ist nunmehr 
erfindungsgemafi kombiniert mit einer Andockkuppi'vi-g. for das L. - 
denstaub-Aufsammelgerat derart, dass die so gebildt. i Eatiasiatfor, als 
Parkplatz fur das Bodenstaub-Aufsammelgerat und darGber hinaus auch 
als Entieerungsstation fur dieses dient. Zufolge dieser erfindungsgemafien 
Ausgestaltung kann die Basisstation 2aamindest bei in Betrieb befindlichem Bo- 
denstaub-Aufsammelgerat als Raumluftreinigungsgerat arbeiten. Denkbar ist 
VGN265 098 24158N1DE mue/pau/g 6. September 2002 


WO 03/024292 PCT/EP02/10302 

15 

auch, die Raumluftreinigungsaktivitat der Basisstation auch wahrend des La- 
devorganges des Bodenstaub-Aufsammelgerats beizubehalten. Weiter denkbar 
ist auch eine Kombination, bei welcher die Basisstation einen Kontakt aufweist, 
welcher beauf schlagt durch das Bodenstaub-Aufsammelgerat in dessen Park- 
stellung des Absaugen des aufgesammelten Schmutzes durch den gesonderten 
Staubsauger bewirkt und bei Nichtbeaufschlagung des Kontaktes die Raumluf- 
treinigung aktiviert. Diesbezuglich kann weiter vorgesehen sein, dass die Ba- 
sisstation weiter eine oder mehrere Andockkupplungen fiir weitere Gerfite, 
bspw. im Sinne einer Ladestation, aufweist. Zuf olge dieser Ausgestaltung kann 
die Basisstation auch als Ladestation fur bspw. Handakku-Sauggerate dienen. 

-4uch betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Betreiben eines selbsttatig ver- 
fahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerats nach den Merkmalen des Oberbegriff s 
des Anspruches 6. Urn hier ein Verfahren der in Rede stehenden Art anzuge- 
ben, welches hinsichuich des Reinigungsergebnisses verbessert ausgebildet ist, 
wird vorgeschlagen, dass ein einer jeweiligen Verfahrstrecke zugeordneter 
Staubanf all ausgewertet wird und dass in Abhangigkeit von einem vorgegebe- 
nen Schwellwert die einem erhdhten Staubanfall zugeordnete Verfahrstrecke 
noch einmal abgef ahren wird. Hierbei wird mittels einer bevorzugt in Form 
einer Infrarot-Lichtschranke ausgebildeten Staubdurchsatzkontrolle, welche 
in einem zu dem Staubsammelbehalter ftthrenden Staubzufuhrkanal ange- 
ordnet ist, die passierenden Staubpartikel gezahlt. Dabei wird die Lichtschran- 
ke unterbrochen, d. h. der Infrarot-Lichtstrahl wird abgeschattet, so dass beim 
Empfanger kein Licht ankommt und ein Signal erzeugt wird. Die Einzel- 
signale werden in einem' Mikroprozessor tiber eine vorgegebene Zeit von 
bspw. 0,5 bis 2 Sekunden/bevorzugt 1 Sekunde gezahlt. Die ermittelte Zahl 
der Ereignisse wird mit einem gesetzten Grsnzwert vsrglichen und bei t)ber- 
schreiten wird ein angepasstes Schmutzverhalten des selbsttatig verfahrbaren 
Bodenstaub-Aufsammelgerates gesteuert, so bevorzugt durch mehrfaches Be- 
fahren der Flache oder auch Abfahren eines Fachers oder ahnlicher Muster, urn 
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den stark verschmutzten Bereich zufriedenstellend zu reinigen. Ziel ist die in- 
tensive Reinigung der als starker verschmutzt erkannten Flache. Das angepass- 
te Schmutzverhalten bzw. die angepasste Verf ahrroutine wird abgebrochen, 
sobald bei der kontinuierlichen Messung keine erhohten Werte mehr ermittelt 
werden. 

Schliefilich betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Rtickf ahrverhalten eines 
selbsttatig verf ahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerats nach den Merkmalen 
des Oberbegriffs des Anspruchs 6, wobei das Bodenstaub-Aufsammelgerat iiber 
Stofi- und/oder Abstandssensoren verfttgt und das Ruckfahrverhalten auf ei- 
nem vorprogrammierten Ablauf beruht, wobei darttber hinaus die Orientierung 
y^nhand eines von einer Basisstation aufgebauten elektromagnetischen Feldes 
erf olgt. Das Verfahrverhalten des selbsttatig verfahrbaren Bo- 
denstaub-Aufsammelgerats unterscheidet sich von der tiblichen Verhaltensstra- 
tegie zum Verfahren einer bekannten Flache. Bei letzterer wird ein Pseudozu- 
fallsverhalten bevorzugt. Hierbei werden fiir jeden der bevorzugt drei Stofi- 
und/oder Abstandssensoren im Frontbereich mittels Simulation optimierte 
Drehwinkel berechnet. Diese bestehen aus einem fixen Anteil von bspw. 60° 
und einem Winkelbereich von bspw. +/- 10° urn den fixen Winkelbetrag her- 
um, aus dem im Betrieb ein Zufallswinkel berechnet wird. Bei dem Riickf ahr- 
verhalten hingegen wird bevorzugt, dass zunachst eine Auswertung des elek- 
tromagnetischen Feldes durch das Bodeiistaub-Auf sammelgerat, etwa durch 
eine 360°-Drehung des Bodenstaub-Aufsammelgerats erf olgt und sodann orien- 
tiert an den erfassten Minimawerten und ausgerichtet an einem der beiden Mi- 
nimawerte ein Verfahren fiber eine vorbestimmte Strecke effolgt, wonach die 
vorgenannten Schritte wiederholt werden Hierzu ist bspw. die Antenne auf 
dem Bodenstaub-Aufsammelgerat quer und an der Basisstation lar.gs angeord- 
net, wobei jedoch audi andere Anordnungen denkbar sind. Die Drehbewe- 
gungen kSnnen kontinuierlich oder auch schrittweise sein. Nach einem Aus- 
messen der Maxima und Minima durch 360°-Drehung werden die Maximawer- 
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te gespeichert. Hiernach erf olgt eine Entscheidung iiber eine Messbereichsum- 
schaltung und eine Ausrichtung an einem der beiden Minima. Nach einem 
Fahren einer Strecke von bspw. 20 bis 60 cm, erf olgt ein erneutes Messen durch 
360°-Drehung und der Erfassung weiterer Maximawerte. So ist weiter vorge- 
sehen, dass im FaUe einer wiederholten Messung durch eine 360°-Drehung eine 
grofiere maximale Feldstarke als bei der vorhergehenden Messroutine ermittelt 
wird, eine Drehung in Richtung des entgegengesetzten Minimums erf olgt. Ist 
demnach der zuerst ermittelte Maximawert grofier als der zweite Maximawert, 
so ist die f alsche Richtung gewahlt, was als Reaktion die Drehung entgegenge- 
setzt der zuvor gewahlten Richtung zur Folge hat. Ist hingegen der zuerst ge- 
messene Maximawert kleiner als der zweite Maximawert, so hat sich das Gerat 
-fn die richtige Richtung bewegt. Die Fahrt wird f ortgesetzt. Ein Stofi oder opti- 
sche Hinderniserkennung fuhrt zum Modus Hindernisverhalten. Diesbeztig- 
Hch wird vorgeschlagen, dass in dem Fall, dass das Gerat auf ein Hindernis 
trif ft, zunachst ein Zuriickverf ahren erf olgt, daraufhin ein Verschwenken urn 
einen gewahlten Winkel oder einen Zufallswinkel in einer bestimmten Dreh- 
richtung, wieder ein Vorwartsfahren und Wiederholung der vorgenannten 
Schritte erfolgt, bis kein Hinderniskontakt mehr vorliegt. Dementsprechend 
erfolgt nach einem kurzen Zuriicksetzen eine kleine Drehung weg vom Hin- 
dernis, wobei die Drehwinkel gespeichert und summiert werden. Weiter wer- 
den auch die Stofiereignisse gezahlt. Hiernach erfolgt die Fahrt des Gerats 
vorwarts iiber eine vorgegebene Strecke von bspw. 20 bis 60 cm oder gegebe- 
nenfalls bis zu einem weiteren Hinderniskontakt. Auch ist vorgesehen, dass 
abhangig von einer vorbestimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem 
Zuriickf ahren eine Drehung urn einen Zufallswinkel vorgenommen wird. Falls 
die Anzahl der gezahlten Hmderniskontakte (StSfie) einen Grenzwert tiber- 
schreitet bzw. wenn der Gesamtdrehwinkel rlnen Grenzwert tiberschreitet, 
bricht das autonom arbeitende GerSt durch Drehung urn einen zuf aUigen Win- 
kel aus dem ahgepassten Verhalten bei Hinderniskontakt aus. DiesbeziigUch 
wird weiter vorgeschlagen, dass abhangig von einer vorbestimmten Anzahl 
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von Hindemiskontakten nach dem Zuruckf ahren eine Neuorientierung an dem 
elektromagnetischen Feld vorgenommen wird. Weiter ist vorgesehen, dass 
nach erf olgreichem Umf ahren eines Hindernisses eine Rtickdrehung urn den 
zum Umfahren des Hindernisses erf orderlichen Winkelbetrag durchgefiihrt 
wird. Dementsprechend erfolgt eine Drehung in Gegenrichtung entsprechend 
des Gesamtdrehwinkels, wonach der Zahler fur Winkel- und Stofiereignisse auf 
Null gesetzt wird. Hiernach erfolgt eine Feinausrichtung am elektromagneti- 
schen Feld und Fortsetzung der Fahrt Die Lange der Fahrstrecke ist dem MefS- 
bereich angepasst. So ist vorgesehen, dass mit zunehmender AnnSherung an 
die Basisstation die vorgenommene Verfahrstrecke kttrzer gesetzt wird. Je 
mehr sich das Aufsammelgerat der Basisstation nahert, desto starker wird das 
-'Signal, was in kurzere Fahrstrecken umgesetzt wird. Als vorteilhaf t erweist 
sich weiter, dass jedenf alls im Hinblick auf kleinere Richtungsanderungen auch 
wahrend des Verf ahrens eine Ausrichtung an die Feldstarke vorgenommen 
wird. So ist auch ein Drehen der Fahrtrichtung auch bei gleichzeitiger Vor- 
wartsfahrt moglich. Es erfolgt ein wiederholtes Ausrichten bis sich das Bo- 
denstaub- Aufsammelgerat unmittelbar vor der Basisstation befindet. Hiernach 
kann eine Drehung urn 180° erfolgen, wonach abschliefiend mittels Riickwarts- 
f ahrt das Andocken an die Basisstation erfolgt. Hierbei wird ein Endschalter 
oder Kontakt zu einem Ladestecker betatigt zum Aufladen des Auf sammelge- 
rates und gegebenenf alls zur Entleerung desselben. Denkbar ist auch, dass das 
Aufsammelgerat 1 vorwarts, d. h. in tiblicher Verfahrrichtung auf die Basissta- 
tion fahrt. 

Die Hindernis-Erkennung kann iiber Kontakt, Infrarot-Schaltsensoren, Ultra- 
schall-Sensoren usw. vorgenommen sein. Diese Sensoren sind bevorzugt in Ver- 
fahrrichtung im vorderen Bereich des Geiates angeordnet, wobei eine Unter- 
scheidung nach vorne rechts und vorne links vorgenommen werden kann, wo- 
durch das Bewegungs-Management beeinflusst wird. Es ist auch eine Anord- 
nung der Sensoren im Heckbereich des Gerates mSglich. Grundsatzlich gilt bei 
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einer 


Kollision, dass zunachst zurackgefahren und das Gerat gedreht wird und 
hiernach dieses in eine neue Richtung fahrt Im Zuge des Zuruckf ahrens und 
des Drehens sind bevorzugt die elektromotorisch angetriebenen Biirsten zur 
Energieeinsparung ausgeschaltet. Des Weiteren weist das autonome Gerat ein 
Stiitzrad auf, welches in Verf ahrrichtung im hinteren Bereich des Gerates ange- 
ordnet sein kann. Es sind jedoch auch Losungen denkbar, dieses Stiitzrad im 
vorderen Bereich, gegebenenf alls zwischen den Kehrbiirsten anzuordnen. Bei 
dieser Ausgestaltung ist einer unbestimmten Vierpunkt-Auflage entgegenge- 
wirkt, also der Gef ahr, dass ein Antriebsrad den Kontakt zum Boden verliert. 
Auch das Hochfahren einer leichten Rampe ist hierdurch ermSglicht. 

'Nachstehend ist die Erfindung anhand der beigefttgten Zeichnungen, welche 
lediglichmehrere Ausfuhrungsbeispiele darstellen, naher erlSutert. Es zeigt: 

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung eines Bodenstaub- 

Aufsammelgerates mit Kehrbursten, eine erste Ausftthrungsf orm be- 

treffend; 

Fig. 2 eine perspektivische Unteransicht hierzu; 

Fig. 3 eine partiell auf gebrochene, perspektivische Darstellung des Gerates; 

Fig. 4 eine schematische Detaildarstellung einer Kehrbttrste, bei seitlicher 
Betrachtung; 

Fig. 5 «2m weitere adiematische DetaildarsteUung einer Kehrburste in 
Draufsicht; 

Fig. 6 die Draufsicht auf ein Aufsammelgerat in einer zweitenAus- 
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fiihrungsform; 

Fig. 7 eine partiell auf gebrochene, perspektivische Darstellung eines 
Aufsammelgerates in einer dritten Ausfiihrungsf orm; 

Fig. 8 dieDraufsichthierzu; 

Fig. 9 eine partiell geschnittene Detaildarstellung eines Abf ederungsberei- 
ches einer Abdeckhaube des Gerates; 

Fig. 10 eine der Fig. 9 entsprechende Darstellung, jedoch bei Vertikalbe- 
lastung der Abdeckhaube;" 

Fig. 11 eine weitere der Fig. 9 entsprechende Darstellung, jedoch bei seit- 
licher Belastung der Abdeckhaube; 

Fig. 12 eine perspektivische Darstellung eines Aufsammelgerates in einer 
weiteren Ausfiihrungsf orm; 

Fig. 13 eine der Fig. 12 entsprechende Darstellung, jedoch nach Abnahme 
der Abdeckhaube; 

Fig. 14 eine perspektivische Unteransicht des Aufsammelgerates gemafi der 
Ausfuhrungsform in Fig. 12; 

Fig. 15 einen Langsschnitt durch das AufsamiTie .'gerat; 

Fig. 16 eine schematische Darstellung einer Basisstation zum Laden und 
Entleeren des Aufsammelgerates und 
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Fig. 17 eine PrinzipdarsteUung zur Erlauterung des selbstandigen Auf- 
findens der Basisstation, durch von letzterer ausgesendeter elek- 
tromagnetischer Wellen; 

Fig. 18 eine der Fig. 14 entsprechende perspektivische Unteransicht des 
Auf sarnmelgerats gemafi einer weiteren Ausfuhrungsform; 

Fig. 19 einen schematischen Langsschnitt durch das Aufsammelgerat, eine 
weitere Ausfuhrungsform betreff end; 

'Fig. 20 die Herausvergrdfierung des Bereiches XX inFig. 19; 

Fig. 21 eine schematised SchnittdarsteUung, den Bereich des Fahrwerks in 
einer weiteren Ausfuhrungsform; 

Fig. 22 eine der Fig. 21 entsprechende Darstellung, jedoch bei aus dem 
Normalbetrieb herausverlagertem Fahrwerk; 

Fig. 23 den vergrftfierten Schnitt gemafi der Linie XXIII-XXIH in Fig. 21; 

Fig. 24 eine schematische Darstellung der Verhaltensstrategie des Aufsam- 
melgerates beim Rtickfahren zur Basisstation; 

Fig. 25 eine der Fig. 24 entsprechende DarsteUung, jedoch das Riickfahrver- 
halten bei Hinderniserkennung betreffend. 

DargesteUt und beschrieben ist zunaclist mit Bezug zu den Fig. 1 bis 3 ein 
selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat 1 mit einem Chassis 2 
und einer das Chassis 2 ttberdeckenden Abdeckhaube 3. 
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Wie insbesondere aus den DarsteUungen in den Figuren 1 und 2 zu erkennen, 
weist das Gerat 1 einen von einer Kreisform abweichenden Grundriss auf . So 
setzt sich der Grundriss sich aus einem halbkreisformigen Kreisf ormabschnitt 4 
und einem hieran anschliefienden, an einem Rechteck orientierten Formab- 
schnitt 5 zusammen, wobei der Rechteckabschnitt 5 in Verf ahrrichtung r des 
Gerates 1 vorne ausgef ormt ist. 

Der Rechteckabschnitt 5 ist im Grundriss insbesondere in den Eckbereichen 6 
verrundet. Auch die - in Verfahrrichtung r betrachtete - Kontur der, die Eckbe- 
reiche 6 verbindenden Stirnrandflache 7 ist konvex ausgeformt. Daruber hinaus 
'sind auch die seitlichen Obergangsbereiche zwischen den Eckabschnitten 6 und 
dem Kreisformabschnitt 4 konkav verrundet, so dass sich bier eine leichte tail- 
lenartige Einziehung des Grundrisses ergibt. 

Die zuvor beschriebene Grundrissausgestaltung bezieht sich sowohl auf die 
Ausf ormung des Geratebodens 8 als auch auf die Aufienkontur der chassissei- 
tigen, das Chassis 2 tiberf angenden und den GerSteboden 8 umf assenden Ab- 
deckhaube 3. 

Das autonom arbeitende Aufsammelgerat 1 ist als Kehrgerat ausgebUdet, wozu 
eine urn eine Horizontalachse x drehbare Biirste 9 vorgesehen ist, welche in 
dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel im Bereich des Rechteckabschnittes 5 
angeordnet ist. Der Antrieb der Bttrste 9 erfolgt tiber einen Elektromotor 10, 
welcher von einem, im ruckwartigen Kreisformabschnitt 4 angeordneten Ak- 
kumulator-Paket 11 gespeist wird. 

Im Bereich der Burste 9 ist der Gerateboden 8 mit einem fensterartigen Aus- 
schnitt 12 versehen, durch welchen die Borsten 13 der Burste 9 uber die Unter- 
seite des Geratebodens 8 zur kehrenden Reinigung des zu pflegenden Fufibo- 
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dens vorragen. Die Burste 9 weist maanderf 5rmig angeordnete Borstenreihen 
auf , wobei die Anordnung dieser Reihen weiter so gewahlt ist, dass - bezogen 
auf die Horizontalachse x - ein Kehren von aufien nach innen und - in Verf ahr- 
richtung r betrachtet - von vorne nach hinten erfolgt. 

Der mittels der Biirste 9 auf gesammelte Bodenstaub wird in einen riickwarti- 
gen, im Bereich des Kreisformabschnittes 4 geratefest auf dem Chassis 2 ange- 
ordneten Staubsammelbehalter .14 geworfen. Zur Entleerung dieses Behalters 14 
ist gerateunterseitig im Bereich des Bodens 8 eine effenbare Kiappe 15 vorgese- 
hen. 

4)as Aufsammelgerat 1 weist zudem zwei, teilweise denGerateboden 8 durch- 
setzende Verf ahrrader 16 auf, wobei jedes Verfahrrad 16 uber einen gesonder- 
ten Elektromotor 17 angetrieben wird, womit neben dem tiblichen, geradlinigen 
Verf ahren des Cerates 1 auch ein Drehen bzw. Wenden desselben ermdglicht 
ist. 

Die Anordnung der Verfahrrader 16 ist weiter so gewahlt, dass diese nahe der 
Randkante des Geratebodens 8 im Obergangsbereich von Rechteckabschnitt 5 
zu Kreisf ormabschnitt 4 positioniert sind. 

Zudem ist im vorderen, der Stirnrandkante 7 zugeordneten Bereich mittig eine 
StatzroUe 18 vorgesehen, womit eine Dreipunkt-Auflage des Cerates 1 auf dem 
Fufiboden 41 erreicht wird. 

Zur Hinderniserkennung sind im Bereich der Stirnrandflache 7 Sensoren 19 
vorgesehen. Vorzugsweise werdenhierbei drei Sensoren 19 so .ngeordnet, dass 
ein mittiger Sensor 19 zur Erkennung von FrontalstoiSen und die zwei weiteren 
Sensoren 19 m den Eckbereichen 6 zur Erkennung von Stofien, die seitiich von 
vome auf das Ger&t 1 einwirken dienen. Diesbeziiglich kbnnen mechanisch 
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wi.ksa.ne Kontaktschalter aber auch Infraxot^chaltsensoren oder UltraschaU- . 

Das AnstoOen gegen ein Hindernis bewirkt eine leichte Verlagerung der, das 
Chassis 2 uberfangenden Abdeckhaube 3, welche Verlagerung durch den zuge- 
orclne.enSensorMerfasstwird.Einineiner-indenDars^ungennurscherna- 

tisch angedeuteten - Logikeinheir 20 hinterlegtes Bewegungs-Management ver- 
anlasst bei einer Hindermserkennung das Zuruckfahren des Gera.es 1 und das 
Drehen des Cerates 1 in eine neue Richtung. Das Zurtckfahren erfolgt hierbex 
nur uber einen kurzen Weg, so dass eine Kontrolle nach hinten, das he® ent- 
gegen der ublichen Verfahrrichtung r, nicht nottg ist. Das Drehen des Cerates 1 
4folgt liter die unterschiedUche Ansteuerung der Verfahrrader 16. Als beson- 
ders vorteUhaft erweist sich hierbei, dass bei dem Zurlickfahren und dem Dre- 
hen der Eektromotor 10 fur die Bttrste 9 zur Energieeinsparung ausgeschaltet 
wird. 

Zur Erkennung von Stufen oder dergleichen ist das Aufsarnmelgerat 1 des Wei- 
teren mit UltraschaU-Sensoren 21 versehen, welche in dem dargestellten Aus- 
ftihrungsbeispiel seitlich des fensterartigen Ausschnittes 12 des Geratebodens 8, 
nach unten in Richtung auf den Fufiboden 41 gerichtet angeordnet sind. We- 
sentiich hierbei ist, dass die UltraschaU-Sensoren 21 in Verfahrrichtung r vor 
einem Schwerpunkt des Cerates 1 liegen. Mittels dieser UltraschaU-Sensoren 21 
wird im Zuge des Verf ahrens der Fufiboden 41 abgetastet. BeziigUch der An- 
ordnung und der Verf ahrensweise der UltraschaU-Sensoren 21 wird auf die 
nicht vorverof fentlichte deutsche Patentanmeldung mit dem Aktenzeichen 
101 13 105.4 verwiesen. Der Inhalt dieser Patentanmeldung wird hiermit vollin- 
haltlich in die Offenbarung voriiegender Erfindung mit einbezogen, auch zu 
dem Zwecke, Merkmale dieser Anmeldung in Anspriiche vorliegender Erfin- 
dung mit einzubeziehen. 
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Urn auch in Ecken oder entlang von Fufileisten usw. reinigen zu konnen sind 
zwei, jeweils einem Eckbereich 6 zugeordnete Kehrbiirsten 22 vorgesehen. Die- 
se setzen sich jeweils zusammen aus einem antreibbaren Biirstenkorper 23 mit 
im Wesentlichen kreisf 5rmigem Grundriss und drei umfangsgleich verteilt an 
dem Biirstenkorper 23 angeordneten Borstenbiischeln 24. 

Die Anordnting der Kehrbiirsten 22 ist hierbei so gewahlt, dass die Biirstenkor- 
per 23 innerhalb des Grundrisses des Aufsarranelgerates 1 liegen, die Borsten- 
biischel 24 hingegen iiber die, durch die Abdeckhaube 3 vorgegebene Randkon- 
tur hinausragen und somit kehrend entlang von Fufileisten oder in Eckberei- 
>£hen den Bodenstaub transportieren. Zuf olge dessen wird audi Schmutz au- 
fierhalb der Geratekontur erf asst und auf grund der gewShlten, gegensinnigen 
Drehrichtung (siehe Pf eile d in Fig. 2) in die Mitte des Cerates 1 in Richtung auf 
die urn die Horizontalachse x drehende Biirste 9 transportiert. Da hierbei wei- 
che Borsten iiber die Geratekontur hinausragen, werden Wendigkeit und Mo- 
bilitat des GerStes 1 nicht negativ beeintraehtigt. 

Die, die Horizontalbiirste 9 beliefernden Kehrbiirsten 22 sind oriendert an einer 
Vertikalachse y. Urn eine verbesserte Reinigungswirkung zu erzielen ist die 
Drehachse z einer jeden Kehrbtirste 22 gegeniiber der Vertikalachse y in Ver- 
fahrrichtung r geneigt, so bspw. urn einen Winkel von 5° bis 15° (vgl. Fig. 4). 

Auf Prund der, bezogen auf die Gerateaufienkontur gewahlten Uberlange der 
Bor^^S^ei M is, ^ine Anpassung an Ecken und Kanten durch Biegen und 
Strei ken &t Bcrsienbiischel 24 erreichbar (vgl. Figuren 4 und 5). 

Der Antrieb der Kehrbiirsten 22 erfolgt indirekt iiber den Elektromotor 10. So 
treibt letzterer, wie erwahnt, die um die Horizontalachse x drehende Biirste 9 
an. Ober letztere werden mittels Transmissions-Riemen 25 die Kehrbiirsten 22 
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angetrieben, wobei ein Obersetzungsverhaltnis von Biirste 9 zu Kehrbiirsten 22 
vonbspw. 3 bis 15 zu 1 gewahlt ist. 

Wie in Fig. 6 schematisch dargestellt kann die zuvor beschriebene Ausfiihrung 
mit einer urn eine Horizontalachse x clrehenden Biirste 9 und zwei orientiert an 
einer Vertikalachse y drehenden Kehrbiirsten 22 auch bei einem Auf sammelge- 
rat 1 mit insgesamt kreisrundem Grundriss Anwendung finden. 

Wie erwahnt, wird ein Hindernis durch Anstofien und bieraus erf olgender Sen- 
sorerf assung erkannt Hierzu ist eine leichte Verlagerung - Neigung - der Ab- 
deckhaube 3 erwiinscht Um die Abdeckhaube 3 in ihrer Ausgangsruhelage 
^uruckzuversetzen und dort zu halten ist eine federnde Halterung der Abdeck- 
haube 3 an dem Chassis 2 vorgesehen. Gemafi der zuvor beschriebenen ersten 
Ausfiihrungsf orm kann diese Abfederung der Abdeckhaube 3 zentral im obe- 
ren Bereich vorgesehen sein (Zentralfeder 42). Eine weitere erfindungsgemafie 
Losung ist in einer weiteren Ausfiihrungsf orm in den Figuren 7 bis 11 darge- 
stellt Es ist zu erkennen, dass hierbei die Abdeckhaube 3 iiber drei dezentral 
angeordnete Federn 26 an dem Chassis 2 abgestiitzt ist, wobei diese drei Federn 
26 umfangsgleich verteilt sind. 

Die Abdeckhaube 3 weist, zugeordnet jeder Feder 26, innenwandig einen, ein 
Federende aufnehmenden Lagerbock 27 auf. Die sich vertikal erstreckende Fe- 
der 26 sttttzt sich mit ihrem anderen Ende oberseitig auf dem Gerateboden 8 ab. 

Die Abdeckhaube 3 stutzt sich demnach v ber die F-dev n "6 auf dem Geratebo- 
den 8 ab, wobei eine AnschlagbegrenzuTX' der Abdec:diaube 3 nach vertikal 
oben durch einen, den Gerateboden 8 unterfangenden Radialausleger 28 der 
Abdeckhaube 3 anschlagbegrenzt ist (vgl. Fig. 9). 
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Die Lagerbocke 27 sind hbhenmafiig so angeordnet, dass bei einer vertikalen 
Beauf schlagung der Abdeckhaube 3 diese sich entgegen der Federkraft absenkt 
(Pfeil c) und sich mit ihrem umlaufenden Rand auf dem Fufiboden 41 absttitzt, 
wobei die Unterseite der Lagerbocke 27 noch mit Abstand zur Oberseite des 
Geratebodens 8 verharren. Demnach werden auf die Abdeckhaube 3 einwir- 
kende Vertikalkraf te nicht in das Chassis 2 eingeleitet sondern vielmehr iiber 
die Abdeckhaube 3 in den Fufiboden 41 geleitet (vgl. Fig. 10). 

Auch das seitliche Verschwenken (Pfeil c') der Abdeckhaube 3 bei einer Kollisi- 
on mit einem Hindernis ist durch die gewahlte Anordnung der Federn 26 er- 
reichbar. Zur Verhinderung eines Nachschwingens und somit eines mehrfachen 
.Auslosens eines Sensorsignales kann zwischen der Abdeckhaube 3 und dem 
umlaufenden Rand des Geratebodens 8 ein Schwingungsdampf er 29 angeord- 
net sein. 

Auch die in den Figuren 12 bis 15 dargestellte Ausfimrungsf orm eines Auf- 
sammelgerates 1 weist einenkreisrunden Grundriss auf. Um eine Anpassung 
an unterschiedliche Fufibodenbeschaffenheiten, so bspw. im Ubergang von 
Hartboden auf Teppichboden, zu gewahrleisten, ist ein, die Achslager der um 
die Horizontalachse x drehbaren Biirste 9 tragendes Bodenteil 30 um eine hori- 
zontal ausgerichtete Achse v schwenkbar an dem Chassis 2 angeordnet. Der 
Gerateboden 8 weist eine der Kontur des Bodenteiles 30 angepasste Ausneh- 
mung 31 auf. 

Zufolge dieser Ausgestaltung ist stets eine optimale HShenanpassung des we- 
sentlichen Bereid.es, namUch des Biirstenbereiches erreichbar. Eine, etaar.wfe 
mit dem Chassis 2 verankerte und andernends iiber einen Halter des Elel^o- 
motors 10 mit dem bewegUchen BodenteU 30 verbundene Ruckstellfeder 40 
dient zur Ausrichtung des Bodenteiles 30 in einer Grundstellung 
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Des Weiteren ist, wie aus der Schnittdarstellung in Fig. 15 zu erkennen, eine 
Rampe 32 vorgesehen, welche kehrblechartig in Verf ahirichtung r hinter der 
Biirste 9 angeordnet ist und dem gezielten Auswerfen des auf gekehrten Bo- 
denstaubes in den Staubsammelbehalter 14 dient. Diese Rampe 32 wachst zu 
der Biirste 9 hin aus dem BodenteH 30 aus und gleitet im Betrieb mit ihrer freien 
Stirnkante auf dem zu pflegenden Fufiboden. 

Die Rampe 32 ist sowohl zu dem Bodenteil 30 als auch zu der Biirste 9 relativ 
hohenmafiig beweglich (Pf eile a), wodurch eine unabhangige Hohenanpassung 
der Rampe 32 gegeben ist, wobei weiter die Rampe 32 den Staubsammelbehal- 
4er 14 nach vorne abschliefit. 

Wie weiter aus der Unteransicht in Fig. 14 zu erkennen, ist bei dieser Ausftih- 
rungsf orm eine Stutzrolle 18 im hinteren Bereich vorgesehen. 

Das hohenverlagerbare Bodenteil 30 sowie die Rampe 32 sind dariiber hinaus 
auch in Verbindung mit in den Eckbereichen 6 angeordneten Kehrbxirsten 22 
verwendbar. 

Das autonom arbeitende Aufsammelgerat 1 ist nach dem Sender-/ Empfanger- 
Prinzip mit einer Basisstation 33 gekoppelt, welch letztere sowohl als Parkplatz 
und Ladestation fiir das Gerat 1 als auch als Entieerungsstation dient Hierzu 
weist die Basisstation 33 einen gesondert verwendbaren Staubsauger 34 auf 
(vgl. Fig. 16). Hierbei handelt es sich urn einen iiblichen Haushaltsstaubsauger, 
welcher liber einen Adapter (35) mit der Basisstation 33 verbunden ist. Das die 
Basisstation 33 auf suchende Aufsammelgerat 1 l6st in der Parkstellung einen 
Kontakt aus, wonach der bspw. in einem Stand-By-Betrieb verharrende Staub- 
sauger 34 den in dem Staubsammelbehalter 14 aufbewahrten Staub absaugt. 
Gleichzeitig erf olgt ein Aufladen des Energietr&gers, welcher bspw, in Form 
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eines Akkumulator-Paketes 11 ausgebildet ist. Diesbezuglich sind auch Brenn- 
stoffzellen denkbar. 

Zum selbsttatigen Auffinden der Basisstation 33 weist das Auf sammelgerat 1 
ein Oder zwei Empf angerantermen 36 auf, mit deren Hilf e die Ausrichtung der 
Feldlinien eines dutch einen in der Basisstation 33 angeordneten Senders er- 
zeugten elektromagnetischen Feldes ermittelt werden. Die mit Hilfe eines 
Schwingkreises erzeugten und durch eine Senderantenne 37 gesendeten WeUen 
38 durchdringen die meisten Hindernisse und sind somit weitestgehend sicher 
vor Abschattung. 

>Das FurMonsprinzip ist schernatischin Fig. 17 dargesteUt Das Aufsammelge- 
rst 1 orientiert sich beta Zurttckfahren zur Basisstation 33 a* den Feldlinien, m 
dem es entweder den Feldlinien folgt und hierbei in Richtung des starkstm Si- 
gnals fahrt Oder senkrecht zu den Feldlinien fahrt (PfeUe b). Daruber hinaus .st 
auch eine gemischte Strategie zum Auffinden der Basisstation 33 einsetzbar. 
Trifft das Auisammelgerat 1 auf ein Hindemis, greift eine sensorunterstatzte 
Verhaltensstrategie, die das Umfahren des Hindernisses ermeglicht, wonach 
der Weg zur Basisstation 33 fortgesetzt wird. 

Wie in Fig. 18 dargesteUt, kann bei einem runden Grundriss des Auisammelge- 
rsts 1 die StutzroUe 18 im in Verfahrrichtung betrachteten vorderta Bereich an- 
geordnet sein, wahrend die Verfahrrader 16 dem hinteren TeU des Aufsammel- 
gerats 1 zugeordnet sind. Die BOrste 9 erstreckt sich hierbei etwa mittig des 
Geratebodens 8 quer zur Verfahrrichtung. 

Die Abgrunderkennung ist bei dieser Ausgestaltung beispielhaft durch Infra- 
rot-Senloren 50 realisiert, wobei eine Anordnung derselben in Verfahrrichtung 
vor der Bfirsfe 9 gewahlt ist. Die der Hinderniserkennung dienenden Sensoren 
19 sind in dem dargesteUten Ausfuhrungsbeispiel gleichialls Infrarot-Sensoren. 
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Ein hieriiber erkanntes Hindernis fuhrt iiber eine Auswertung zu einem Ab- 
bremsen des Aufsammelgerats 1, womit die Wucht beim Anstofi reduziert bzw. 
daruber hinaus der Stofi vermieden wird. tfber einen Mikroprozessor kann das 
ausgewertete Ergebnis dazu genutzt werden, dass bei einer Hinderniserken- 
nung eine geringe Geschwindigkeit und bei Nichtvorhandensein eines Hinder- 
nisses eine hohe Geschwindigkeit des Aufsammelgerats 1 gewahlt wird. 

Fig. 19 zeigt einen schematischen Schnitt durch ein Aufsammelgerat 1 in einer 
weiteren Ausfiihrungsform mit einer StutzroUe-Verfahrrader-Anordnung ge- 
mafS der Ausfiihrungsform in Fig. 18. Die Burste 9 ist an einer Wippe 51 h6- 
henveranderbar gelagert, wozu die Wippe 51 in dem Chassis 2 urn eine Dreh- 
✓achse w kippbar ist. Diese Wippen-Drehachse w f allt zusammen mit der hori- 
zontal angeordneten Achse u des die Burste 9 antreibendenElektromotors 10, 
wobei der Elektromotor 10 in Verfahrrichtung r hinter der Burste 9 angeordnet 
ist. 

Weiter tragt die Wippe 51 in dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel auch eine 
-hier lediglich schematisch dargestellte- Kehrburste 22. 

Zuf olge dieser Ausgestaltung ist eine Selbstentiastung bei erhShter Reibung 
erzielt. Iiegt ein erhShter Widerstand an der Burste 9 vor, so wird diese und 
gegebenenf alls auch vorhandene Kehrbursten 22 entgegen der Schwerkraft an- 
gehoben. So ist bei samtlichen Belastungszustanden des Gerats der Elektromo- 
tor 10 samt Kraftubertragungseinrichtung vor ZerstSrung geschtttzt. Daruber 
hinaus wird die Leistung des Elektromotors 10 konstant gehalten. 

Wie in den Darstellungen der Fig. 21 und 22 schematisch angedeutet, besteht 
weiter die M6glichkeit, den Motorstrom des die Burste 9 antreibenden Elek- 
tromotors zur Auswertung heranzuziehen. Ober eine Auswerteelektronik 52 
wird in Abhangigkeit des Motorstroms eine Anderung der Verfahrroutine des 
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Bodenstaub-Auf sammelgerats 1 erreicht, so bspw. bei unzulassig erhohtem Mo 
torstrom ein Zuruckfahren des Aufsammelgerats 1. Ein derart unzulassig er- 
hohter Motorstrom kaim bspw. bei Einziehen von Fransen oder eines Kabels in 
die Biirste 9 vorliegen. Dariiber hinaus bewirkt die Auswerteelektronik 52 be- 
ginnend mit einem Schwellwert des erf assten Motorstroms die Auslosung eines 
Zeitfensters, innerhalb dessen eine weitere Erhohung des Motorstroms als 
AuslSseereignis fur ein Zuriickfahren des Aufsammelgerats 1 herangezogen 

wixd. 

Wie welter in Fig. 19 zu erkennep, ist in dem zu demStaubsammelbehalter 14 
fahrenden Staubzufuhrkanal 53 eine StauMurchsatzkontrolle 54 in Form einer 
-Infrarot-Uchtschranke angeordnet, zur Ermirdung der von der Bttrste 9 in Kich- 
tung auf den Staubsammelbehalter 14 abgeworfenen Staubmenge innerhalb 
eines vorbestimmten Zeitfensters. Ard^ddesermitteltenSlaubdurchsafzas 
«kd gegebenenfalls die Verfahrstrategie des Aufsarnmelgerats 1 angepasst. So 
wirf bei einem ermittelten hohen Staubdnrcteatz ein wiederholtes Abfahren 
der den erhohten Staubdurchsatz erbrachten Fahrstrecke bewirkt. 

Die an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe 32 1st in Wurfrichtung 

ausweichbar angeordnet, wobei die Rampe om die Bdrstenachse x ver- 
sch wer*baristDieR mP e32i S tgegenFederkraitausweichbar,wozud 1 e 

Rampe 32 als Kunststofffolie ausgebUdet 1st, welch letztere ein Bandelement 55 

aurformt. Im vorderen, d. h. der Borate 9 zugeordnetenBereichistdasBande- 

le ment 55 seirlich an Gleiachuhen 56 befestigt, die drehbar urn die BttrstenweUe 

, aitamt 'nd. Das folienartige Bandelement 55 wird somit im vorderen Be- 

teidl tr J-onpe 32 entlang einer definiertenBahn gefUhrfc wodurch eine Kolh- 

3 = m mit der Biirste 9 ausseschlossen ist. Die vordere freie, auf dem zu remt- 
gendenBodenaufflegendeRandkanteSristversehleiBresistentinFormemer 

MetaU- oder-Kunstkante ausgeformt. 
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Durch die Vorspannkraft druckt die Rampe 32 die Randkante 57 stets an den zu 
reinigenden Boden. Trifft die Rampe 32 auf ein Hmdernis, so weicht diese aus, 
indem sie sich um die Burstenachse x nach oben dreht, wobei das Bandelement 
55 bedingt durch die endseitige Befestigung des Bandelements 55 an einer 
Wandung des Staubsarnmelbehaltnisses 17 einfedert Der Befestigungspunkt 
des Bandelementes im Bereich des Sammelraumes 14 ist mit dem Bezugszei- 
chen 58 versehen. 

Die Rampe 32 passt sich an verschiedene BodenhOhen an, wobei die Federkraft 
der Rampe 32 so gewahlt ist, dass sich das Aufsammelgerat 1 nicht festfahren 
>kanrL 

Um auf die Abdeckhaube 3 einwirkende Vertikalkrafte nicht in das Chassis 2 
einzuieiten, sondern vielmehr fiber die Abdeckhaube 3 in den Fufiboden 41 zu 
leiten, ist in einer weiteren Ausfuhrungsform gemali den Fig. 21 und 22 eine 
federnde Aufhangung des die Verf ahrrader 16 und die zugeordneten Hektro- 
motoren 17 beinhaltenden Fahrwerks 59 vorgesehen. Hierzu sind die Verfahr- 
rader 16 und der Hektromotor 17 auf einer von dem Gerateboden 8 gesonder- 
ten Fahrwerk-Montageplatte 60 angeordnet, welche Montageplatte 60 sich in 
einer unbelasteten GrundsteUung gemSfi Fig. 21 in einem an den Grundriss der 
Montageplatte 60 angepassten fensterartigen Ausbruch 61 des Geratebodens 8 
in der Ebene des Geratebodens 8 erstreckt. 

Die das Fahrwerk 59 tragerj s e Montageplr.^te 60 ist relativ zu dem Chassis 2 
und der Abdeckhaube 3 fa.,:.znd aufg^ir- j. Diese federnde Aufhangung ist 
durch die Montageplatte 60 an den Gerateboden 8 anbindende Federbander 62 
realisiert, welche gemafi der Darstellung in Fig. 23 im Querschnitt eine sphari- 
sche Auswolbung aufweisen. Demzuf olge sind die Federbander 62 als Knack- 
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federn geformt, wobei jedes Federband 62 bevorzugt aus einem profilierten 
-bombierten- Metall- bzw. Stahlblech geschnitten ist 

Die Abdeckhaube 3 ist in diesem Ausfuhrungsbeispiel zumindest in vertikaler 
RichtungstarrnutdemChassisZverbunden. Eine vertikale Beaufschlagung 
der Abdeckhaube 3 bewirkt bei Cberschreiten eines SchweUwertes iiber das 
Chasssis 2 und den Gerateboden 8 das Nachgeben der Federbander 62, was ei- 
ne Verringerung des Abstendes der Abdeckhaube 3 zu dem Boden 41 zur Folge 
hat. Durch die Knackf ederausbildung ergibt sich bei Oberschreiten des 
SchweUwertes ein schlagartiges Einknicken des Fahrwerks 59, wonach die Ab- 
deckhaube 3 sich zur Einleitung der vertikal einwirkenden Krafte auf dem Fufi- 
'feoden 41 abstutzt (vergl. Fig. 22). 

Wird der Schwellwert der vertikal eingeleiteten Krafte unterschritten, so nimmt 
das Fahmerk 59 auf grund der Federvorspannung der Federbander 62 die Ur- 
sprungssteUung gernafi Fig. 21 ein, unter gleichzeitigem Anheben der Abdeck- 
haube 3 und des Chassis 2. 

Anstelle der Federbander 62 kbnnen auch zwischen der Montageplatte 60 und 
dem Gerateboden 8 wirkende Druckf edem angeordnet seta, deren Federcha- 
rakteristik so ausgelegt ist, dass diese erst bei Cberschreiten eines Schwellwer- 
tes ansprechen. 

DieVerhalter^ategiezumBefataeneta* 

dem Prinzip des Pseudozufallverhaltens. So ist fur jeden der bev^gt dm 
Hindemis— n 19 im Frontbereich ein optimierter Drehwink. - 
Dieser bestebt aus einem Exen Drehwtakelanteil und einem Dre'.^eibc^b 
m den fixen Drehwtakel herum, aus dem im Bert eb ein ZufaUswtakel berech- 
net wird Das Zuruckftaden zur Basisstation 33 erfolgt mittels eines elektroma- 
gnebschenFelds, wobei in dem dargesteUten Ausfuhrungsbeispiel dieEmpfan- 
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gerantenne 36 auf dem Aufsammelgerat 1 quer und die Senderantenne 37 an 
der Basisstation 33 langs angeordnet ist 

Fig. 24 zeigt schematisch das Riickfahrverhalten des Aufsammelgerats 1. Zu- 
nachst erf olgt am Punkt A eine Orientierung am Feld mittels Ausmessen der 
Maxima und Minima durch 360°-Drehung des Aufsarnmelgerats 1. Die erfass- 
ten Maxima werden gespeichert, wonach eine Entscheidung uber eine Mefibe- 
reichsumschaltung erf olgt. Anschliefiend richtet sich das Aufsammelgerat 1 an 
einem der beiden Minima aus und fahrt vorwarts eine vorbestimmte Strecke 
von bspw. 40 cm bis zum Punkt A', wo eine erneute Messung durch 
360°-Drehung durchgefuhrt wird. 
/ 

Sind die bei Punkt A' ermittelten Maximawerte kleiner als die vor dem Verf ah- 
ren an Punkt A gemessenen Maximawerte, so ist die richtige Richtung einge- 
schlagen, wonach die Fahrt fortgesetzt wird. Sind jedoch die nach dem ersten 
Verf ahren bei Punkt A' ermittelten Maximawerte grofier als die Maximawerte 
am Ursprungspunkt A so wurde die falsche Richtung gewShlt. Als Reaktion 
hierauf erf olgt eine Drehung des Aufsammelgerats 1 entgegen der zuvor ge- 
wahlten Richtung. Diese Situation ist in Fig. 24 dargestellt. 

Das Aufsammelgerat 1 fahrt stets geradeaus in Richtung des Mimimums, wobei 
die Lange der Fahrstrecke entsprechend des Mefibereichs ist Dies bedeutet, 
dass je naher das Aufsammelgerat 1 an der Basisstation 33 ist und somit das 
Signal starker wird, desto kiirzer wird die Fahrstrecke zwischen zwei Ausrich- 
tungspunkten B. 

Nach jeder Fahrtstrecke erfolgt eine Feinausrichtung des Aufsammelgerats 1 
am Minimum durch Drehen des Aufsammelgerats 1 links und rechts der Fahrt- 
richrung, dies auch gegebenenfalls bei gleichzeitiger Vorwartsf ahrt. Durch Er- 
mitteln des Mimimums wird die weitere Fahrtrichtung bestimmt. Bei Ober- 
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schreiten eines Grenzwertes durch einen Mefiwert erf olgt das Umschalten des 
Mefibereiches. Diese Feinausrichtung (siehe Punkte B, B' undB" in Fig. 24) 
wird wiederholt, bis sich das Auf sarnmelgerat 1 unmittelbar vor der Basisstati- 
on 33 befindet, wonach das Auf sammelgerat 1 eine Drehung urn 180° vollzieht 
und zum Andocken an der Basisstation 33 ruckwSrts f ahrt bis ein Endschalter 
Oder ein Kontakt zu einem Ladestecker betatigt wird. In der dann erreichten 
Parkstellung wird das Aufsammelgerat 1 geladen und gegebenenf alls durch 
einen Staubsauger 34 entleert. 

Die Basisstation 33 kann daruber hinaus auch als Raumluftreinigungsgerat mit 
einer Andockkupplung fur das Aufsammelgerat 1 ausgebildet sein. Weiter be- 
iteht auch die M6glichkeit, dass die Basisstation 33 weitere Andockkupplungen 
fur weitere Gerate, wie bspw. Handakku-Staubsauger, im Sinne einer Ladesta- 
tion aufweist. 

Die Fig. 25 zeigt das angepasste Verhallen des Aufsarnmelgerats 1 in, Zuge der 
RUckfahrt zur Basisstation 33 bei Hmdemiskontakt Bin Anstofien Oder auch 
eine optische Hinderniserkennung Uber die Sensoren 19 fOhrt zum Modus Hin- 
demisverhalten (siehe Punkte C, C und C" in Fig. 25). Trim das Aufsammel- 
gerat 1 auf ein Hindemis 63, erfolgt zunachst ein Zurttckverfahren entgegen der 
ursprfinglichen Verfahmchtung, worauflun ein Verschwenken urn einen ge- 
wahlten kleinen Winkel weg vom Hindemis 63 erfolgt, wobei dieser gewahlte 
Winkel auch ein Zuf allswinkel sein kann. Anschliefiend erfolgt wieder em 
Vorwartsfahren und Wiederholung der vorgenannten Schritte bis kein Hmder- 
ruskontakt mehr vorliegt Die vollzogenen Drehwinkel zum Umfahren des 
Hinderrusses 63 werden gespeichert und summiert, dies unter gleichzemgem 
Zahlen der Stotfereignisse. 

Nach Oberwihden des Hindernisses 63 fahrt das Aufsammelgerat 1 im Nor- 
m alrnodus uber eine vorgegebene Strecke von bspw. 40 cm oder bis zu einem 
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erneutenHinderniskontakt. Falls die Anzahl der gezahlten Stofie einen Grenz- 
wert uberschreitet bzw. der Gesamtdrehwinkel einen Grenzwert iibersteigt, 
bricht das Aufsammelgerat 1 durch Drehung uber einen zuf alligen Winkel aus 
dem angepassten Verhalten bei Hinderniskontakt aus und beginnt mit der 
Neuorientierung am Feld. Diese Reaktion ist in Fig. 25 dargestellt. Die Anzahl 
der Stofie bzw. der Gesamtdrehwinkel an den Punkten C und C im Bereich 
einer Raumecke iiberschreitet einen Grenzwert, so dass aus C heraus aus dem 
angepassten Verhalten bei Hinderniskontakt ausgebrochen wird und bei Punkt 
A" eine Neuorientierung am Feld erfolgt. 

Bei Punkt C" hingegen wird das Hindernis 63 erfolgreich umfahren, wonach 
>das Aufsammelgerat 1 zunachst eine vorgegebene Strecke bis zum Punkt B' 
fahrt. Hier dreht sich das Aufsammelgerat 1 urn den zum Umfahren des Hin- 
dernisses 63 erf orderlichen Winkelbetrag zuriick, wonach der Zahler fur die 
Drehwinkel und die Stofiereignisse auf Null gesetzt werden. Vom Punkt B' aus 
erfolgt das Verfahren zur Basisstation 33 in dem dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiel hindernisfrei und demnach entsprechend der Ausfuhrung beziiglich der 
Darstellung in Fig. 24. 

Alle offenbarten Merkmale sind (fur sich) erfindungswesentlich. In der Off en- 
barung der Anmeldung wird hiermit auch der Off enbarungsinhalt der zugeho- 
rigen/beigefugten Prioritatsunterlagen (Abschrift der Voranmeldung) vollin- 
haltlich mit einbezogen, auch zu dem Zweck, Merkmale dieser Unterlagen in 
Anspriiche vorliegender Anmeldung mit aufzunehmen. 
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1. Selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-AufsammelgerSt (1) mit einem elektro- 
motorischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter (14) und einer Abdeck- 
haube (3), wobei das Ger at (1) einen von einer Kreisform abweichenden 
Grundriss aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass der Grundxiss sich aus ei- 
nem Kreisf ormabschnitt (4) und einem, an einem Rechteck orientierten 
Formabschnitt (5) zusamrnensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Ver- 
fahrrichtung (r) vorne ist. 

2. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach Anspruch 1 oder insbesondere danach, 

/ dadurch gekennzeichnet, dass das GerSt (1) eine urn eine Horizontalachse (x) 
drehbare Burste (9) aufweist und dass die Burste (9) in dem Rechteckab- 
schnitt (5) des Grundrisses angeordnet ist. 

3. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Gerat (1) weiter zwei, orientiert an einer vertikalen Achse (y) umlauf en- 
de Kehrbursten (22) aufweist. 

4. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Kehrbursten (22) vorderen Eckbereichen (6) des Rechteckabschnittes (5) des 
Grundrisses zugeordnet angeordnet sind. 

j. Bodenstaub-Aufsammelgerat (1), vorzugsweise selbsttatig verfahrbares Bo- 
denstaub-Aufsammelgerat (1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem 
Staubsammelbehalter (14) und einer Abdeckhaube (3), sowie einer Burste (9), 
die auf grurid ihrer Drehung die Staubteile in einer bestimmten Wurfrichtung 
in das Staubsammelbehaltnis (14) bef Srdert, wobei zugeordnet zu der Burste 
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(9) eine an die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe (32) vorgesehen 
ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Rampe (32) in Wurfrichtung ausweich- 
bar angeordnet ist. 

6. Selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) mit einem elektro- 
motorischen Antrieb, einem StaubsammelbehSlter (14) und einer Abdeck- 
haube (3), dadurch gekennzeichnet, dass das Gerat (1) als Kehreinheit ausge- 
bildet ist mit einer urn eine Horizontalachse (x) drehbaren Biirste (9), die von 
zwei, orientiert, an einer Vertikalachse (y) drehenden Kehrbiirsten (22) belie- 
r'ert wird. 

'7. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruch 6, wobei die Abdeckhaube (3) an den weiteren Gerateteilen mittels 
dezentral angeordneter Federn (26) abgesttttzt ist, dadurch gekennzeichnet, 
dass drei Federn (26) vorgesehen sind. 

8. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruch 6, gekennzeichnet durch eine, urn eine Horizontalachse (x) laufende 
Biirste (9), die den aufgesammelten Staub in einen geratefesten Staubsam- 
melbehalter (14) wirft. 

9. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 

spruch 6, dadurch gekennzeichnet dass in einem StaubzufUhrkanal (53) zu 

dem Staubsammelbehalter (14) eine Staubdurchsatzkontrolle (54) vorgesehen 
ist. 

10. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des 
Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass zur Abgrund- und/oder Hinder- 
niserkennung eine Infrarot-Lichtschranke dient. 
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11. Boderstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des 
Anspruches6, mit einem, das Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) zusammen 
mit der Abdeckhaube (3) vom Boden (41) distanzierenden Fahrwerk (59), 
wobei die Abdeckhaube (3) bei Erreichen einer vorgegebenen Belastung auf 
dem Boden (41) auf sitzt, dadurch gekennzeichnet, dass das Fahrwerk (59) 
relativ zu der Abdeckhaube (3) federnd auf gehangt ist derart, dass die Feder 
im Sinne einer Verringerung des Abstandes der Abdeckhaube (3) zu dem 
Boden (41) bei Oberschreiten eines Schwellwertes anspricht. 


12. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 

- " den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass bei 
Erreichen des Schwellwertes die Abdeckhaube (3) zuf olge des sofortigen 
Nachgebens der Feder zur Auflage auf den Boden (41) kommt 

13. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Biirste (9) an einer Wippe (51) hohenveranderbar gelagert ist. 

14. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass an 
der Wippe (51) audi die Kehrbiirstsen (22) hohenveranderbar angeordnet 
sind. 

15. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehrer^ i via vorhergehen- 
d<m Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekc SKoacha* d? die 
Achse (u) des die Biirste (9) antreibenden Elektromotors (10) horizontal an- 
geordnet ist und mit einer Drehachse (w) der Wippe (51) zusammenf allt. 
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16. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesbndere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 
Burstenabschnitte der Kehrbiirsten (22) iiber eine durch die Abdeckhaube (3) 
vorgegebene Randkontur des Gerates (1) binausragen. 


17. Bodenstaub- Aiifsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Bttrste (9) den Bodenstaub in einen geratefesten Staubsammelbehalter (14) 
wirft. 

48. Bodenstaub-Aufsammelgerat riach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Burste (9) und die Kehrbiirsten (22) gemeinsam mittels eines Elektromotors 
(10) angetrieben werden. 

19. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Elektromotor (10) die Burste (9) antreibt und das die Kehrbiirsten (22) mittels 
durch die Burste (9) angetriebener Transmissions-Riemen (25) angetrieben 
werden. 


20. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Kehrbiirsten (22) mit einem Verhaltnis zu der Burste (9) unterschiedlicher 
Drehzahl umlauf en. 


21. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Drehachse (z) einer Kehrbiirste (22) in Verf ahrrichtung (r) geneigt ist. 
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22. Bodenstaub-Auf sammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
drei Federn (26) umf angsgleich verteilt sind. 

23. Bodenstaub-Auf sammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Biirste (9) in einem, urn eine horizontal Achse (v) beweglichen Bodenteil 
(30) aufgenommen ist. 

24. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
/' den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 

das Bodenteil (30) eine gegeniiber dem Bodenteil (30) nach unten vorragende 
Rampe (32) aufweist. 

25. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) zu der Biirste (9) hin aus dem Bodenteil (30) auswachst. 

26. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) relativ zu dem Bodenteil (30) beweglich ist 

27. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) relativ zu der Biirste (9) beweglich ist. 

28. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) in Verf ahrrichtung (r) hinter der Biirste (9) angeordnet ist. 
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29. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) urn eine Drehachse verschwenkbar ist. 

30. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Drehachse der Rampe (32) mit einer Burstenachse (x) zusammenfaUt. 

31. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) gegen Federkraft ausweichbar ist. 

32. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, die Fe- 
der der Rampe (32) in die Rampenflache integriert angeordnet ist 

33. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) jedenf alls in ihrem federbaren Teil aus einem f olienartig diinnen 
Bandelement (55) gebildet ist. 

34. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspriiche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Bandelement (55) eine Kunststofffolie ist. 

35. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Staubdurchsatzkontrolle (54) aus einer Infrarot-Lichtschranke besteht. 
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36. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass ein 
ermittelter hoher Staubdurchsatz im Sinne eines wiederholten Abfahrens der 
den erhohten Staubdurchsatz erbracht habenden Fahrtstrecke ausgewertet 
wird. 

37. Bodenstaub-Aufsarnmelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Motorstrom des die Biirste (9) antreibenden Elektromotors (10) zur Auswer- 
tung herangezogen ist und dass in Abhangigkeit des Motorstroms eine An- 

/ derung der Verfahrroutine des Bodenstaub-Aufsammelgerats (1) erfolgt. 

38. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorherge- 
henden Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, 
dass bei unzulassig erhohtem Motorstrom ein Zuruckfahren des Bo- 
denstaub-Aufsammelgerats (1) erfolgt. 

39. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche oder insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 
beginnend mit einem Schwellwert des erf assten Motorstroms ein Zeitfenster 
ausgelost wird, innerhalb dessen eine weitere Erhohung des Motorstroms als 
AuslQseereignis fur ein Zuruckfahren des Bodenstaub-Aufsammelgerats (1) 
herangezogen wird. 

40. Kombination eines selbsttatig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerates 
(l)mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter H.4^ 
und einer Abdeckhaube (3), und einer Basisstation (33), welche mit dem Auf- 
sarnmelgerat"(l) nach dem Sender-/ Empf anger-Prinzip gekoppelt ist, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) einen gesondert verwendba- 
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ren Staubsauger (34) aufweist und dass das Auf sammelgerat (1) als Kehrge- 
rat ausgebildet ist. 

41. Kombination nach den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 40, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) als Raumluftteirugungsgerat 
mit einer Andockkupplung fur das Bodenstaub-Auf sammelgerat (1) ausge- 
bildet ist. 

42. Kombination nach den Anspruchen 40 bis 41 oder insbesondere danach, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Basisstation (33) weiter eine oder mehrere 
Andockkupplungen fiir weitere Gerate, bspw. im Sinne einer Ladestation, 

' aufweist. 

43. Verfahren zum Betreiben eines selbsttatig verfahrbaren Bo- 
denstaub-Aufsammelgerats (I) nach den Merkmalen des Oberbegriffs des 
Anspruches 6, dadurch gekennzeichnet, dass ein einer jeweiligen Verfahr- 
strecke zugeordneter Staubanfall ausgewertet wird und dass in Abhangig- 
keit von einem vorgegebenen Schwellwert die einem erhohten Staubanfall 
zugeordnete Verf ahrstrecke noch einmal abgefahren wird. 

44. Verfahren zum Ruckfahrverhalten eines selbsttatig verfahrbaren Bo- 
denstaub-Auf sammelgerats (1) nach den Merkmalen des Oberbegriffs des 
Anspruchs 6, wobei das Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) fiber Stofi- 
und/oder Abstandssensoren (19) verffigt und das Ruckfahrverhalten auf 
einem vc ...wcgiraxTinier. n Ablauf beruht, wobei dartiber hinaus die 
Orientier:r.fig anhand cuies von einer Basisstation (33) aufgebauten elek- 
tromagnatischen Feldes erfolgt, dadurch gekennzeichnet. dass zunachst 
eine Auswertung des elektromagnetischen Feldes durch das Bo- 
denstaub-Aufsammelgerat (1), etwa durch eine 360°-Drehung des Bo- 

. denstaub- Auf sammelgerats (1) erfolgt und sodann orientiert an den erfass- 
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ten Minimawerten und ausgerichtet an einem der beiden Minimawerte ein 
Verfahren tiber eine vorbestimmte Strecke erfolgt, wonach die vorgenannten 
Schritte wiederholt werden. 


45. Verfahren nach Anspruch 44 oder insbesondere danach, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass im Falle einer wiederholten Messung durch eine 360°-Drehung 
eine grdfiere maximale Feldstarke als bei der vorhergehenden Messroutine 
ermittelt wird, eine Drehung in Richtung des entgegengesetzten Miiumums 
erfolgt. 

46. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 45 oder insbe- 
/ sondere danach, dadurch gekerutzeichnet, dass in dem Fall, dass das Gerat 

(1) auf ein Hindernis trifft, zunachst ein Zurtickverf ahren erfolgt, daraufhin 
ein Verschwenken urn einen gewahlten Winkel oder einen Zufallswinkel in 
einer bestimmten Drehrichtung, wieder ein Vorwartsfahren und Wiederho- 
lung der vorgenannten Schritte erfolgt, bis kein Hinderniskontakt mehr vor- 
liegt. 

47. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 46 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhangig von einer vorbe- 
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zuriickf ahren eine 
Drehung urn einen Zufallswinkel vorgenommen wird. 

48. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 47 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass uo&mgig von oiner vorbe- 
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach? r.Jii: ZirSckia 7 .en eine 
Neuorientierung an dem elektromagnetischen Feld vorgenommen wird. 


49. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 48 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass nach erf olgreichem Umfah- 
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ren eines Hindernisses eine Ruckdrehung urn den zum Umfahren des Hin- 
dernisses erforderlichen Winkelbetrag durchgefiihrt wird. 

50. Verfahrert nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 49 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass mit zunehmender Annahe- 
rung an die Basisstation (33) die vorgenommene Verfahrstrecke kiirzer ge- 
setzt wird. 

51. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 50 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass jedenfaUs im Hinblick auf 
kleinere Richtungsanderungen auch wahrend des Verfahrens eine Ausrich- 

/ tung an die Feldstarke vorgenommen wird. 
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47. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 46 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekeimzeichnet, dass abhangig von einer vorbe- 
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zuruckfahren eine 
Drehung urn einen Zuf aUswinkel vorgenommen wird. 

48. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 47 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass abhangig von einer vorbe- 
stimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem Zuruckfahren eine 
Neuorientierung an dem elektromagnetischen Feld vorgenommen wird. 

49 Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 48 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekenhzeichnet, dass nach erfolgreichem Umfah- 
ren eines Hindernisses eine Riickdrehung urn den zum Umfahren des Hin- 
dernisses erf orderlichen Winkelbetrag durchgeftthrt wird. 

50 Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 44 bis 49 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass mit zunehmender Annfche- 
rung an die Basisstation (33) die vorgenommene Verf ahrstrecke kurzer ge- 
setzt wird. 

51 Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprfiche 44 bis 50 oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass jedenfaUs im HinbUc* auf 
Weinere Richtungsandernngen auch wahrend des Verfahrens eine Ausnch- 
tung an die Feldstarke vorgenommen wird. 
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft zunachst ein selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) mit einem 
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erzielenden Reinigungsergebnisses zu verbessern, vvird vorgeschlagen, dass der Grundriss sich aus einem Kreisformabschnitt (4) 
und einem, an einem Rechteck orientierten Fbrmabschnitt (5) zusammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Verfahrrichtung 
(r) vorne ist. 


* ' ^TW^fST 1 "A47L5/28 


According to International Patent Classffication (IPC) or lo both national dassiflcatton and IPC 


B. FIELDS SEARCHED _. 

I Minimum documentation searched (classification system followed by 

IPC 7 A47L 605D B01D 


dassiflcatton symbols) 


Documentation searched other than minimu m documentation to the extern thai such documents am included In the Relets searched 


Electronic data base consulted du*g the mtemalional search (name of data base and, where practical, search terms used) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 


C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


Category" 


Citation of document, with Indication, where appropriate, of the relevant passages 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 017, no. 348 (P-1566), 

30 June 1993 (1993-06-30) 

& JP 05 046239 A (NEC HOME ELECTRON LTD), 

26 February 1993 (1993-02-26) 

abstract 


6B 2 344 747 A (N0TETRY LTD) 
21 June 2000 (2000-06-21) 

page 3 -page 13; claims 1-19; figures 
1-4,6,8A,8B 

~~ -/-- 


Relevant to claim No. 

1-6, 

8-10,16, 
17,40,42 


7,11,22, 
35 

1-6, 

8-10,16, 
17,40,42 


13,23 


ryj Further documents are Hsted In the continuation of box C. 


Patent family members are listed In annex. 


0 Special categories of cited documents : 

■A' document defining the general state of the art which is not 

considered to be of particular relevance 
•E* eariier document but published on or after the International 

fflingdate 

V document which may throw doubts on priority claim fe) or 
wWchte cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

•O' document referring to an oral disclosure, use, exhibition or 
other means 

dcc-mant published prior to tho international filing date but 
later than the priority date claimed 

Date of the actual completion of the international search 

17 June 2003 

Name and malDng address of the ISA 

European Patent Office. P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL-2280HVR13SWOK 
Tel (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 

Form PCT/ISA/210 (second shed) (July I**) 


•T" later document published after the N^atlor^ Mr« date 
or priw^te and not in conflict with the applicaOon but 
died to untostand the principle or theory underlying the 
invention 

•x- document of particular retevance; the claimed Invention 
X c^r^t be considered novel or cannot ^r^idered to 

Svolve an Inventive step when the document is taken alone 
•V document of particular relevance; the claimed Invention 
cS be considered to Involve an inventive step whan 
Scument Is combined with one or more other such doco- 
Sr^ch combination being obvious to a person skilled 
in the art 


^rr.ant member nf the «?ame patent f amltv 
Date of malting of the international search report 

25/06/2003 

Authorized officer 

MUNZER, E 



Pa font rtnf*i imflDt 

cited In search report 

Publication 
date 

Patent family 
member(s) 

Publication 
date 

• 

JP 05046239 

A 

26-02-1993 

RinMET 
NUIMt 




GB 2344747 

A 

21-06-2000 

AU 
WO 

1577500 A 
0038028 Al 

12-07-2000" 
29-Oo-ZuUU 


US 5440216 


08-08-1995 


DE 4340771 Al 

6B 2278937 A ,B 

GB 2313190 A ,B 

GB 2313213 A ,B 

GB 2313191 A ,B 

JP 3006986 B2 

JP 7008428 A 


15-12-1994 
14-12-1994 
19-11-1997 
19-11-1997 
19-11-1997 
07-02-2000 
13-01-1995 


JP 08089455 A 09-04-1996 JP 3204857 B2 04-09-2001 


DE 4414683 A 19-10-1995 


DE 

4414683 Al 

19-10-1995 

AT 

171355 T 

15-10-1998 

AU 

2138295 A 

10-11-1995 

DE 

59503710 Dl 

29-10-1998 

DK 

758208 T3 

14-06-1999 

WO 

9528119 Al 

26-10-1995 

€P 

0758208 Al 

19-02-1997 

ES 

2122571 T3 

16-12-1998 


JP 05207955 


20-08-1993 NONE 


DE 4414871 


02-11-1995 


DE 
AU 
WO 


4414871 Al 
1665595 A 
9529749 Al 


02-11-1995 
29-11-1995 
09-11-1995 


JP 2000202792 A 25-07-2000 NONE 


Fom> PCT/ISW210 (patent family annex) (July 1892) 


ru/tr ut/iusut 


A. KLASSIRZiERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES 

IPK 7 A47L9/00 A47L5/28 


Nach der Intemationalen PatentWasdfikallon (IPK) Oder nach der natlonaten Wassffikalton und der IPK 


B. RECHERCHIERTE GEBIETE 


Recherchierter MindestprGfstoff (Klassifikallonssystem und Wasslfikationssymbole ) 

IPK 7 A47L G05D B01D 


Rechercnlerte aber nicht zum Mindestprflfstoff gehSrende VeroTfentBchungen, soweU diese unter die recherchlerten Geblete fallen 


Wahrend der Iniernaiionalen Recherche konsuluerte e/eWronlsche Datenbank (Name der Datenbank und evtl verwendete Suchbegrtffe) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 


C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategorie 0 Bezelchnung der Verolfenttichung. soweft erforderfich unter Angabe der in Betracht kommenden TeQe 


Betr. Anspruch Nr. 


PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 017, no. 348 (P-1566), 

30. Jun1 1993 (1993-06-30) 

& JP 05 046239 A (NEC HOME ELECTRON LTD), 

26. Februar 1993 (1993-02-26) 

Zusamrnenfassung 


GB 2 344 747 A (NOTETRY LTD) 
21. Juni 2000 (2000-06-21) 

Seite 3 -Selte 13; Anspriiche 1-19; 
Abblldungen 1-4,6,8A,8B 


1-6, 

8-10,16, 
17,40,42 


7,11,22, 
35 

1-6, 

8-10,16, 
17,40,42 


13,23 


-/- 


Weftere VenBffentlichungen sind der Fortsetzung von Fefd C zu 
entnehmen 


ID 


Siehe Anhang Patentfarrdlie 


° Besondere Kategorien von angegebenen Verdffentlichungen : 

"A* VerfiffentOchung, die den allgemeinen Stand der Technik deflnierl, 
aber nicht ate oesonders bedeutsam anzusehen ist 

' alteres Dokument, das jedoch erst am Oder nach dem intemationalen 
Anma Ida datum verSffenttfch! worden ist 

V VerSffentiichung, die geelgnet 1st, einen Prioritatsanspruch zweifelhatt er- 
scheinen zu lassen, Oder durch die das VerSffentRchungsdatum elner 
anderen im Recherchenbertcht genannten Verdffentlichung belegt werden 
son oder die aus elnem anderen besonderen Grund angegeben fet (wie 
ausgefQhrt) 

•<y Verfiffenllichung, die sich auf elne mQndiiche Offenbarung, 

eine Benutzung, elne AussteHung Oder andere MaBnahmen bezteht 

P' Verdffentlichung, die vor dem intemationalen Anmeldedatum, aber nach 
dsm beanspruchten Pnorilaisdatum veroffaniiicht worden ist 


•T" Spatere VerSffentlfchung, die nach dem intemationaten Anmeldedatum 
Oder dem Prforttatsdatum veroffentlicht worden ist und mil der 
Anmeldung nicht koffidiert, sondem nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Prinzlps Oder der ihr zugrundefiegenden 
Theorie angegeben ist 

•X' Verdffentlichung von hoc^oderer Bediutuncr. die beanspruchte Erfindung 
kann aUeln aufgrum i . 'jvWedmst&tox*-} 'nht als neu Oder auf 
emndertscherTatigfc V:.&&&i*!aw3 ww^iix t -n 

■Y* Verdffentlichung von l v o/i^J!:fi;^i'Hrr-^ ^nspruchte Erfindung 
kann nicht als auf enY ' > t\ w ■ «r ,id bemachtet 

werden, wenn cHe Ve .• «" -H taiiit rs'.i a;< uder mehreren anderen 
Verotfentllchungen oil jwriUitegorte tn Wrbindung gebracht wird und 
diese Verblndung fQr einen Fachmann naheliegend 1st 

: Z 3 Vere^niiichuny, uie Milgijed derselben Patentfarniiie isi 


Datum des Abschtusses der Intemationalen Recherche 


17. Jun1 2003 


Absendedatum des Intemationalen Recherchenberichts 


25/06/2003 


Name und Postanschrift der Intemationalen RecherchenbehSrde 
Europalsches Palentamt, P.B, 5818 PatenUaan 2 
NL-2280HVRgswljk 
TeL (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (+31-70) 340-3016 


BevoQmachtigter Bediensteter 


MUNZER, E 


Formhtatt PCT/1SA/210 (BlaU 2) (Jul! 1992) 


\ PCT/EF 02/10302 


C(Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 

Kategoris" 

BezeJchnung der Veroffentlichung, soweB erfordertich unter Angabe der In Betrachi kommenden Telle 

Betr. Anspnicti Nr. 

Y 
A 

US 5 440 216 A (TAE-SI6 KIM) 
8. August 1995 (1995-08-08) 

Spalte 3, Zelle 13 -Spalte 10, Zeile 65; 
Anspruch 1; Abbildungen 
1-3,5,7,9A,10-11B,13-15 

1-6, 

8-10,16, 
17,40,42 

15,18, 
20,45 

A 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 1996, no. 08, 

30. August 1996 (1996-08-30) 

& OP 08 089455 A (NIPPON YUSOKI CO LIU;, 

9. April 1996 (1996-04-09) 

Zusammenfassung 

1-6,25 

A 

DE 44 14 683 A (VORWERK & CO INTERH0LDING 

/Mini ■ \ «l /V /"v ■ ^ ^ r ^ _ 1 nf\T~ /l AftC "1 f\ 1 f\\ 

GMBH) 19. Oktober 1995 (1995-10-19; 
in der Anmeldung erwahnt 
das ganze Dokument 

1-6,25 

A 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 017, no. 647 (C-1135), 

2. Dezember 1993 (1993-12-02) 

& JP 05 207955 A (SANYO ELECTRIC CO LTD; , 

20. August 1993 (1993-08-20) 

Zusammenfassung 


A 

DE 44 14 871 A (VORWERK & CO INERH0LDING 
GMBH) 2. November 1995 (1995-11-02) 
in der Anmeldung erwahnt 
das ganze Dokument 

41 

A 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 2000, no. 10, 

17. November 2000 (2000-11-17) 

& JP 2000 202792 A (SHARP CORP), 

25. Juli 2000 (2000-07-25) 

Zusammenfassung 

1,44 


Rxmbiatt PCT/ISA/210 (Fortsatzung von Blatt 2) (Ju3 1092) 


PCi/tr uz/iuaiM 


lm Recherehenbertcht 
angefQhrtes Patentdokument 

JP 05046239 


66 2344747 


US 5440216 


JP 08089455 
DE 4414683 


Datum der 
Verdffentnchung 


I der 
patentfamllle 


26-02-1993 KEINE 


21-06-2000 AU 
UO 


1577500 A 
0038028 Al 


08-08-1995 


DE 
GB 
GB 
GB 
GB 
JP 
JP 


4340771 Al 
2278937 A ,B 

2313190 A ,B 
2313213 A ,B 

2313191 A ,B 
3006986 B2 
7008428 A 


09-04-1996 JP 


3204857 B2 


19-10-1995 


DE 4414683 Al 

AT 171355 T 

AU 2138295 A 

DE 59503710 Dl 

DK 758208 T3 

WO 9528119 Al 

EP 0758208 Al 

ES 2122571 T3 


JP 2000202792 A 25-07-2000 KEINE 


Datum der 
Verflffentllchung 


12-07-2000 
29-06-2000 


15-12-1994 
14-12-1994 
19-11-1997 
19-11-1997 
19-11-1997 
07-02-2000 
13-01-1995 


04-09-2001 


19-10-1995 

15- 10-1998 
10-11-1995 
29-10-1998 
14-06-1999 
26-10-1995 
19-02-1997 

16- 12-1998 


JP 05207955 

A 

20-08-1993 

KEINE 



DE 4414871 

A 

02-11-1995 

DE 
AU 
UO 

4414871 Al 
1665595 A 
9529749 Al 

02-11-1995 
29-11-1995 
09-11-1995 


Fomttatt PCTASA/210 (Anhang Pat8n«anri«s)(JuU 1092) 


This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

□ FADED TEXT OR DRAWING 

□ BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 

□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 

□ OTHER: 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 


